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NOTICE 

SUR LA VIE ET LES TRAVAUX 



DE M. DESPEYROXJS 



Théodore Despeyrous est né à Beaumont-de-Lomagne 
(Tarn-et-Garonne) le d» mai 1815. \ 

Quatre mois après sa naissance il perdait son père. Il fut 
élevé par les soins de sa mère et de son frère Hippolyte, qui 
lui voua dès sa,plus tendre enfance une affection sans limite. 
Il le plaça dans une pension d'Auvillars, petite ville du Tarn- 
et-G^ronne, puis au collège de Lectoure et enfin en 1829 au 
lycée de Toulouse. Théodore Despeyrous se distingua dans 
tous ceg établissements par son zèle ardent pour l'étude, et 
à rage de dix-sept ans il* avait déjà le double titre de 
bachelier ès-lettres et ès-sciences. 

A peine avait-il remporté ces succès universitaires 
qu'il était rappelé à Beaumont pour assister aux der- 
•niers moments de son frère. Ce fut pour lui une grande 
douleur que le temps ne put jamais affaiblir, car il avait 
pour son frère une affection sans borne. Théodore Despey- 
rous resta un an avec sa mère pour chercher à adoucir 
sa douleur. Sa mère voulait le retenir auprès d'elle, 
mais l'amour de la science l'emporta. Théodore Despey- 
rous partit pour Toulouse. Quoique bien jeune encore, il 
voulut se suffire à lui-même. Il entra comme professeur 
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dans une institution qui existait naguère encore à Tou- 
louse, rinstitution Faget, et tout en faisant ses cours il 
poursuivit ses études scientifiques avec tant d'ardeur qu'en 
peu d années il avait conquis tous les titres universitaires 
que la Faculté de Toulouse pouvait conférer. En 4840, il 
était licencié ès-sciences mathématiques; en 4841, docteur 
ùs-sciences mathématiques; en 4842, licenciées-sciences 
physiques. 

En 4842, il se rendit à Paris pour suivre les cours 
de la Faculté des sciences. Un de ses amis le présenta à 
Considérant, qui était en relation avec les hommes les plus 
éminents de l'époque, littérateurs, musiciens, philosophes. 
C'était l'époque où florissaient les théories de Fourrier et 
de Saint-Simon. Jeune, ardent, Despeyrous se laissa aller 
comme tant d'autres aux idées nouvelles; il collabora 
même au journal La Phalange que publiaient les amis de 
Considérant. 

Néanmoins 1 étude des questions philosophiques et sociales 
ne faisait pas négliger à Despeyrous les mathématiques. 
A partir de 4844, il fréquenta moins assidûment les litté- 
rateurs et les philosophes et se lia avec quelques-uns des 
géomètres les plus éminents de l'époque, avec Sturm, 
Poinsot et Libri : Sturm surtout avait pour Despeyrous une 
estime et une affection toute particulière, ce fut lui qui le, 
désigna au choix de ses collègues comme suppléant de 
M. Libri à la Faculté des sciences. 

Dans l'intervalle, il avait été chargé en 4845 d'une 
mission^ à Vienne pour rechercher les manuscrits de 
Fermât, et c'est de là qu'il fut rappelé pour suppléer 
Libri à la Faculté des sciences. Pendant les années sco- 
laires 4845-46 et 4846-47 il occupa la chaire de Libri. En 4&48 
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il fut nommé professeur à lu Faculté des sciences de Dijon et 
y resta dix-sept ans, jusqu'en 18G5. « Son enseignement, 
remarquable par sa profondeur et sa clarté,-n'épuisait pas son 
activité, dont la meilleure partie était réservée aux recherches 
scientifiques. Il publia de 1846 à 1862*vingt-quatre mémoires 
sur diverses parties des sciences mathématiques. De ces 
mémoires, les sept premiers sur les surfaces isothermes, 
l'attraction des ellipsoïdes, les fonctions elliptiques, les 
équations résolubles algébriquement, la théorie des permu- 
tations, ont pour objet les points les plus difficiles de 
lanalyse, et ont été honorés des plus hautes approbations. 
On y rencontre des propositions nouvelles et importantes, 
des idées générales et fécondes (*). » Ces travaux attirèrent 
l'attention du gouvernement. En 4862, Despeyrous fut 
nommé chevalier de la Légion d'honneur; en 4864 et 4865, 
il fut chargé de Tinspection générale des lycées et nommé 
membre du jury d'agrégation. 

Désirant se rapprocher de son pays natal, Despeyrous fut 
appelé en 4866 à Toulouse comme professeur d'astronomie 
et directeur de l'Observatoire municipal. Il sut profiter de 
l'amitié que lui témoignait M. Leverrier pour transformer et 
pour ainsi dire renouvelerl'Observatoire de Toulouse. Sentant 
que les ressources dont la municipaUté de Toulouse pouvait 
disposer pour son Observatoire étaient trop faibles, il fit 
passer l'Obsen-atoire entre les mains de l'État, et c'est depuis 
et grâce à M. Despeyrous que Toulouse possède un 
observatoire du premier ordre, dont elle a le droit d'être 
fière. A la même époque, Despeyrous abandonna la chaire 
d'astronomie pour la chaire de mécanique, devenue vacante 
par la retraite de M. Gascheau. Il a conservé cette chaire 

(*) Extrait du rapport fait à r Académie de Toulouse par M. Dumeril, 
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jusqu'en 4882. Pendant les seize années qu'il a passées à 
Toulouse, Despeyrous a donné à TAcadémie des Sciences de 
Toulouse un graftd nombre de mémoires, empreints tous 
d'une remarquable originalité et qui sont insérés dans ses 
recueils. 

Eprouvé par de cruels malheurs de famille et surtout par 
la perte de son fils Anselme, ancien élève de FÊcole 
polytechnique, mort à vingt-trois ans à TÉcole d'application 
de Fontainebleau en 4879, « Despeyrous sollicita un congé, 
et puis exprima le vœu d'être mis à la retraite. On accéda à 
ce vœu avec peine, et, si je suis bien informé, sur la 
proposition de M. le Recteur et de M. le Doyen de la Faculté 
des sciences, M. le Ministre avait formé le projet de donner 
à M. Despeyrous un dernier témoignage de la haute estime 
où il tenait ses mérites et ses services, en lui faisant conférer 
par le président de la République la croix d'officier de la 
Légion d'honneur. Il eût fallu se hâter. La retraite de 
M. Despeyrous n'était pas encore liquidée, qu'au mois d'août 
dernier (6 août 4883) un accident de voiture mettait fin à la 
vie si bien remplie de M. Despeyrous (*). » 

Despeyrous a été avant tout et surtout un professeur 
éminent. Il était pour ses élèves d'une complaisance et d'une 
bienveillance sans borne. Travailleur infatigable, Despeyrous 
a traité un nombre très considérable de questions se 
rattachant aux sciences mathématiques. Il a publié un grand 
nombre de mémoires dans les journaux de Liou ville et de 
Crelle, dans les mémoires des Académies de Dijon et de 
Toulouse. Enfin, il a légué à la bibliothèque de Beaumont- 
de-Lomagne un grand nombre \ie manuscrits sur la littérature 
et les sciences mathématiques, manuscrits d'une gi'ande 

(*) Extrait du rapport de M. Durncril. 
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valeur et dignes d*être conservés précieusement, si nous 
nous en rapportons à la haute appréciation de M. le 
professeur Brassine. 

Despeyrous n'était pas seulement un savant éminent, 
c'était encore une âme élevée et un homme de cœur. Des 
malheurs sans nom lui ayant ravi toutes les joies de la 
famille, il disait souvent : « Quand la famille vous abandonne, 
il faut aller à l'humanité et lui faire le plus de bien possible. » 
Animé de ces nobles sentiments, et pour honorer la mémoire 
de son cher fils Anselme, il a fait élever, à ses frais, sur la 
place nationale de Beaumont-de-Lomagne, une statue à 
Pierre Fermât, l'un des plus grands géomètres français, né 
aussi à Beaum^ont-de-Lomagne. Il a encore doté sa ville 
natale d'une bibliothèque populaire importante. Pour que 
l'œuvre qu'il avait fondée fût durable et que son entretien ne 
fût pas une charge pour la commune, M. Despeyrous a légué 
à la ville de Beaumont des revenus suftîsants pour l'entretien 
du square où se trouve la statue de Fermât, et aussi pour 
l'achat de livres destinés à la bibliothèque. Il n'a pas non 
plus oublié ceux qui souffrent, les libéralités qu'il faisait 
de son vivant sont et seront continuées après sa mort, grâce 
aux donations qu'il a faites par testament à la Société 
philanthropique de Beaumont. 

Tous ceux qui ont connu M. Despeyrous et surtout ses 
anciens élèves avaient pour lui autant d'affection que de 
respect. Aussi la nouvelle de sa mort fut-elle vivement 
ressentie, non seulement dans l'Université où il n'avait que 
des amis, mais surtout à Beaumont-de-Lomagne. Au milieu 
de tous les malheurs qui ont accablé la vie de M. Despey- 
rous, une seule consolation lui est restée : M. Despeyrous 
a rencontré une compagne capable de le comprendre et de 
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partager ses vues élevées. Plus malheureuse encore que 
M. Despeyrous, puisqu'elle se survit pour ainsi dire à 
elle-même, après la perte de tous ceux qu'elle a aimés, 
M™« Despeyrous n'a cependant pas pensé qu'il lui suffisait 
de se renfermer dans sa douleur; elle a voulu honorer la 
mémoire de son mari en publiant une partie de ses œuvres. 
En agissant /ainsi, elle ne rend pas seulement un pieux 
hommage à la mémoire d'un homme de bien, elle rend 
encore, je ne crains pas de le dire, un service considérable 
à la science et à l'enseignement. 

A. Hermann. 
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INTRODUCTION 



L'activité universelle exige que tous les corps de la nature 
soient en mouvement continu. On n'en conçoit pas moins la 
matière en repos absolu, et par suite en mouvement absolu. 
Pour le comprendre, il suffit d'admettre que trois axes de 
coordonnées rectangulaires ou obliques soient fixes, et alors 
un corps sera animé d'un mouvement absolu loi^sque quel- 
ques-unes de ses coordonnées, par rapport aux trois axes, 
éprouveront avec le temps des variations de grandeur. Mais 
n'ayant aucun moyen de reconnaître des objets fixes, nous 
ne pouvons pas savoir si un corps est en mouvement absolu. 
Tout ce que nous pouvons affirmer, c'est que si la position 
relative de plusieurs points ou corps n'est pas restée la 
même, il y a un certain nombre d'entre eux dont la position 
absolue a changé. 

Lorsque plusieurs objets conservent la même position 

Despeyrous. — Mécanique. 1 
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relative, on est naturellement porté à les juger en repos; et 
si Tun d'eux vient à se déplacer par rapport au système, 
c'est à lui qu'on attribue le mouvement. C'est ainsi qu'on a 
cru longtemps la terre immobile dans l'espace. Une étude 
approfondie a fait voir, au contraire, que la terre était en 
mouvement continu; en soi^le que tous les corps placés à sa 
surface et conservant leur position relative, sont en repos 
relatif, et les corps, dont la position change à chaque instant 
par rapport aux premiers, sont animés d'un mouvement 
relatif. 

Principe de rinertie. — Le principe le plus simple à 
admettre consiste à dépouiller la molécule {^) du pouvoir de 
inodifier en aucune manière l'état où elle se trouve ; si elle 
est en repos, elle y demeurera éternellement si aucune cause 
n'agit sur elle; si elle est en mouvement, elle persévérera 
dans ce mouvement. Ce principe porte le nom de principe 
de V inertie. 

Définition de la force. — Si l'état d'un coi'ps, sa manière 
d'être, viennent à être modifiés, il faut attribuer ce change- 
ment à un être distinct dont le caractère spécifique est 
différent de celui de la molécule. Quelle que soit sa nature, 
il faut à cette sorte d'agent donner un nom ; on le désigne 
par celui de force ou puissmice. 

Définition de la Mécanique. — En face des phénomènes 
naturels, l'homme doit les comparer, les mesurer si c*pst 
possible, afin d'ariiver à la connaissance des lois qui les 

(0 Nous avons appliqué le principe de Tinertie à la molécule seulement, parde 
que rrusemhlc des phénomônos naturels montre que les forces qui les produisent 
proviennent le plus souvent de l'action des corps les uns sur les autres. En sorte 
qïie la molécule no trouve jamais on elle-mt^me la cause de la modification do sort 
état, mais peut la trouver dans rcxistenco d'autres points matériels ou molécules. 
O principe ainsi compris doit aujourd'hui être considéré comme vrai par l'accord 
de ses conséquences, mémo les plus éloignées, avec l'observation. 
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régissent. Mais auparavant, il faut établir la Mécanique 
rationnelle, 

La Mécanique rationnelle est la science qui, prenant pour 
bases des données expérimentales en nombre suffisant, 
permet de trouver suivant quelles lois des forces données 
concourent à pix)duire un phénomène, et réciproquement. 

DonnteB expérimentales nécessaires à la Mécanique. — 
Les données expérimentales dont la Mécanique se sert sont 
au nombre de trois : le principe de Vinertie, le principe des 
mouvements relatifs et le principe de Yaction égale et 
contraire à la réaction. Nous avons déjà défini le premier 
principe, nous définirons plus tard les deux autres. Ces 
trois principes admis, toutes les autres vérités de la Méca- 
nique s'en déduisent à l'aide de l'analyse et de la synthèse. 

Divisions de la Mécanique. — Nous avons déjà donné 
une définition de la Mécanique ; on peut dire encore que la 
Mécanique est la science des forces et du mouvement. Cette 
science se divise en plusieurs branches, comme nous allons 
le montrer. 

Cinématique* — On peut d'a})ord étudier le mouvement 
au point de vue purement géométrique, abstraction faite des 
causes qui le produisent ou le modifient, c'est à dire sans 
s'occuper des forces; dans cette étude, il n'y a pas lieu de 
considérer la nature dont les corps sont foimés; on peut les 
réduire à leurs éléments géométriques ; cette branche de la 
mécanique a reçu le nom de Cinématique. On considère déjà 
des mouvements en géométrie, c'est en faisant mouvoir des 
lignes qu'on engendre des surfaces; mais en géométrie, on 
ne s'occupe que des positions successives occupées par ces 
lignes, et non du temps qu'elles mettent à passer d'une de 
ces positions à une autre; dans la cinématique, Ildée de 
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temps se joint à celle des déplacements des corps que l'on 
considère. 

Dynamique, son but. — Quand, aux idées de déplacement 
et de temps, on joint l'idée de force, on entre dans une 
autre branche de la Mécanique, qui porte le nom de Dyna- 
mique. La dynamique s'occupe principalement du problème 
suivant : un corps ou système de corps étant sollicités par 
des forces données, trouver le mouvement que ces corps 
prendront dans l'espace, et réciproquement. 

Statique. — Quelle relation doit-il y avoir entre les forces 
qui agissent sur un système de corps, pour que ces corps 
prennent dans l'espace un mouvement donné? 

Pour résoudi'e ce problème général, on commence par 
s'occuper du cas particulier où l'on se proposerait de trouver 
les relations des forces, pour que le système de corps 
auxquels elles sont appliquées prenne un mouvement nul, 
c'est à dire demeure en équilibre. On obtient ainsi une 
nouvelle division de la Mécanique : la Statique, qui est la 
science de l'équilibre des forces. D'Alembert a montré que 
le problème de l'équilibre une fois résolu, on peut y 
ramener le problème général qui fait l'objet de la dyna- 
mique. Voilà pourquoi on fiiit généralement précéder l'étude 
de la dynamique pai' celle de la statique. 

Il convient de remarquer que, dans la statique, il n'est 
pas nécessaire de connaître les mouvements que les forces 
seraient capables d'imprimer à leurs points d'application, 
si ces points étaient libres de céder à leur action ; il suffit 
de considérer les forces comme des gi^andeurs homogènes, 
comparables entre elles, et de déterminer les rapports 
qu'elles doivent avoh' entre elles pour qu'elles se détruisent 
mutuellement. Quand on passera de l'étude de Téquilibre à 
celle dû mouvement, il faudra de nouveaux principes pour 
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établir la relation entre la cause et l'effet, la force et le 
mouvement. A ce point de vue, la statique est plus simple 
que la dynamique. C'est donc une nouvelle raison pour faire 
précéder l'étude de la dynamique par celle de la statique. 
Nous suivrons ainsi l'ordre chronologique des découvertes 
de la science ; Archiraède avait en effet posé les bases de la 
statique, et ce n'est que dix-huit siècles après lui que la 
dynamique commence avec Galilée. 

Mécanique rationnelle, Mécanique appliquée. — Nous 
avons donc trois grandes divisions de la Mécanique. Ces 
trois parties constituent la mécanique rationnelle; nous 
disons rationnelle, parce que les spéculations de la Méca- 
nique ne s'appliquent immédiatement qu'à des êtres de 
raison, que conçoit notre esprit, mais qui n'existent pas 
réellement dans la nature. Si nous voulions tenir compte 
tout d'abord de toutes les propriétés des corps, le moindre 
problème de mécanique présenterait une complication 
extrême; nous imaginerons des corps fictifs doués de 
propriétés que nous leur attribuerons, de manière à sim- 
plifier la question, tout en nous écartant le moins possible 
des propriétés que l'observation nous aura révélées dans 
•les corps naturels; c'est ainsi que nous considérerons les 
corps solides comme infiniment durs et rigides, quelles 
que soient les pressions auxquelles on les soumette; les 
cordes comme parfaitement flexibles et inextensibles, etc., 
toutes choses qui n'ont pas lieu réellement. C'est à ces 
corps hypothétiques, bien définis, que nous appliquerons 
le calcul; la solution ainsi obtenue ne sera évidemment 
pas la solution rigoureuse du problème que nous avions à 
résoudre, puisque nous avons supposé les corps différents 
de ce qu'ils sont dans la nature ; mais du moins elle n'en 
différera pas beaucoup; ce sera une première approxima- 
tion. Il faudra ensuite corriger cette solution, en évaluant 
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numériquement les petites erreurs qui proviennent de 
rineiactitude des hypothèses fondamentales; c'est Tohjet 
de la Mécanique dite appliquée, par opposition à la Méca- 
nique raliùnnelle. Nous ne nous occuperons pas dans ce 
Cours de la Mécanique appliquée, qui a pris aujourd'hui 
un grand développement et qui rend d'immenses services 
à l'industrie. 
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CHAPITRE PREMIER 

COMPOSITION ET DÉCOMPOSITION DES FORGES 

Conditions d*éqnilibre d*nn système de forces appliquées à an même point. 

Théorème des moments. 

1. Nous devons procéder à la recherche des conditions 
d'équilibre d'un corps quelconque, de figure invariable, 
sollicité par des forces quelconques P, P', P'... appliquées 

en des points donnés M, M', M'... 
du corps. Nous supposerons d'abord 
le corps dénué de pesanteur; dans 
la suite nous tiendrons compte de la 
pesanteur en ajoutant de nouvelles 
forces, que nous apprendrons à 
déterminer, aux forces données P, 
P', P'... pour avoir l'équilibre. Il 
est aisé de voir qu'il suffira de 
trouver les conditions de l'équilibre pour le simple système 
de points M, M', M'.., regardés comme un assemblage de 
points liés entre eux d'une manière invariable; car si les 
forces se font équilibre sur le système M, M', M\.., 
l'équilibre aura lieu évidemment si on englobe ces points 
dans la matière du corps. 

2. Puisqu'il ne reste plus à considérer, dans l'équilibre 
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des forces, que trois choses : leurs intensités, leurs direc- 
tions et leurs points d'application, il est visible que les 
conditiois d'équilibre ne peuvent être que les relations qui 
existent entre ces trois choses, pour que l'équilibre ait lieu. 
On comprend que ces relations pourront être exprimées par 
des équations où Ton fera entrer : les intensités des forces, 
leurs directions par les angles que fait chacune d'elles avec 
trois axes fixes Oa?, Oy, Or, et leure points d'application par 
leurs coordonnées a?, y, r, rapportées aux mêmes axes. Nous 
pouvons donc nous faire une idée du problème de la Statique. 

3. Il est vrai que, jusqu'ici, nous avons supposé le 
corps entièrement libre; il pourra se faire qu'il soit assujéli 
à remplir certaines conditions, comme de tourner autour 
d'un point fixe, ou d'une droite fixe, ou de toucher sans 
cesse un corps donné, etc.. Mais on verra plus tard que les 
résistances qu'un corps éprouve par suite de ces conditions, 
peuvent toujours être remplacées par des forces conve- 
nables; en sorte qu'après avoir introduit ces forces et les 
avoir jointes aux autres, le corps pourra être considéré 
comme tout à fait libre dans l'espace. 

4. Notion de la résultante. — Pour découvrir la route qui 

peut nous conduire aux condi- 
tions de l'équilibre, considérons 
un corps tenu en équilibre par 
des forces P, P', T?\.. appli- 
quées aux points A, A', A'... 

^ du corps; je dis que toutes ces 

forceSj sauf une, peuvent être 
remplacées par une force uni- 
que produisant exactement le 
même effet. Par exemple, les 
forces P', P", P*^, peuvent être 
remplacées par la force AR égale et opposée à la force A P. 
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En effet les forces égales et opposées AR et AP se détruisent; 
on peut donc regarder le corps comme n'étant plus soumis 
qu'à l'action des forces P', P', F"; mais, d'un autre côté, la 
force P faisant équilibre à elle seule aux forces P', P" P^... 
toutes ces forces se détruisent, et on peut regarder le corps 
comme n'étant plus soumis qu'à l'action de la force R. 
L'état du corps est donc identiquement le même, soit qu'on 
le suppose sollicité par les forces P', P', P"..., soit qu'on 
le suppose sollicité uniquement, par la force R égale et 
contraire à P. 

5. Donc, puisqu'il peut arriver qu'une seule force soit 
capable de produire sur un corps le môme effet que plu- 
sieui's, et en tienne parfaitement lieu, notre premier soin 
doit être de chercher à réduire les forces appliquées au plus 
petit nombre possible, et surtout d'observer la loi de cette 
réduction. Alors les conditions d'équilibre entre toutes les 
forces, se ramèneront aux conditions d'équilibre entre ces 
forces finales, équivalentes aux premières, et deviendront 
plus faciles à exprimer. 

6. Définition de la résultante. — Cette force, qui est 
capable de produire sur un corps le même effet que 
plusieurs forces combinées, et qui, à elle seule, peut en 
tenir parfaitement lieu, se nomme leur résultante. On sait, 
d'après ce qui précède, que : si plusieurs forces se font 
équilibre sur un corps, l'une quelconque d'entre elles est 
égale et directement opposée à la résultante de toutes les 
autres. 

Composantes. — Les autres forces à l'égard de la résiiU 
tante se nomment les composantes. Le problème qui a pour 
objet de trouver la résultante de plusieurs forces se nomme : 
la composition des forces. Nous sommes donc amenés à 
l'étude de la composition des forces. Avant d'aborder cqtte 
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élude, nous démontrerons quelques lemmes dont noua 
ferons un usage très fréquent. 

Il est évident, conime nous l'avons déjà dit, que : deux 
forces égales et contraires appliquées à un même point sont 
en équilibre. 

Il est encore évident que : deux forces, égales et contraires, 
appliquées aux extrémités d'une droite de longueur inva- 
riable, et agissant dans la direction de cette droite, sont 
en équilibre ; car il n'y a pas de raison pour que, de l'action 
des deux forces, il résulte un mouvement d'un côté plutôt 
que de l'autre. 

7. Translation du point d'application. — Il est facile de 
conclure de là que : l'effet d'une force qui sollicite un corps 

.. ne change pas si le point d'application 
/ de la force est transporté en un pbint 
quelconque de sa direction, pourvu que 
ce nouveau point soit invariablement lié 
au premier. Soit en effet la force P appli- 
quée en un point A du corps C ; soit A' 
un point quelconque de la direction de 
cette force; en A' j'applique deux forces 
égales et contraires à P, agissant suivant 
la droite A A'. Les forces P' et P' se 
détruisent, et il en est de même de P et P' ; donc le corps 
sera dans le même état, soit qu'il soit sollicité par la force P 
ou bien par P'; la proposition est donc démontrée. 

8. Remarque I. — On peut se demander si l'on obtient 
bien toutes les forces capables de produire le même effet 
sur le corps, en transportant ainsi la force P en un point 
quelconque de sa direction. Supposons que la force BP' 
produise sur le corps G un effet identique à celui de la 
force AP; soit BP' une force égale et contraire à BP' ; cette 
force BP' maintenant BP' en équilibre, devra faire aussi 
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équilibre à AP; ainsi les deux forces AP et BP' devront se 
faire équilibre sur le corps C; si Téquilibre existe, on ne le 
troublera pas en rendant fixe un point I de AP; nous aurons 
alors le corps C mobile autour du point I, qui sera en équi- 
libre sous l'action des forces AP et BP'; mais la force AP 
est détruite par le point fixe ; il ne reste plus que la force 
BP"; nous admettrons comme évident que, pour qu'un 
corps qui peut tourner librement autour d'un point fixe, et 

qui est sollicité par une force unique, 
Tîo 4 \ soit en équilibre, il faut et il suffit que 

la direction de cette force passe par le 
point fixe. La force BP' devra donc 
passer par le point I, et comme ce 
point est un point quelconque de AP, 
on voit que les droites BP' et^P doi- 
vent coïncider; on voit ensuite direc- 
\^' temént que ces forces doivent avoir 
la même intensité et agir en sens 
contraires. Donc la force BP' n'est 
autre chose que la force AP transportée en un point 
quelconque de sa direction. 

On déduit de là cette proposition importante : Si des 
forces appliquées à un corps libre ont une résultante, cette 
résultante est unique. En effet, une seconde résultante, si 
elle existait, devrait produire le même effet que la première ; 
donc on l'obtiendra en transportant la première en un point 
quelconque de sa direction; ce n'est autre chose que la 
première résultante. 

9. Remarque II. — Revenons un moment sur la proposi- 
tion admise tout à l'heure ; soit le corps C mobile autour du 
point fixe 0, et sollicité par la force P; il est évident que 
l'équilibre a lieu, si la direction de P passe par le point 0, 
car on pourra la concevoir appliquée au point fixe lui-même, 
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et là elle ne pourra produire aucun effet, elle sem détruite; 
on peut admettre que si sa direction ne passe pas par 

le point fixe, elle mettra le corps en 
mouvement; mais on peut rendre plus 
sensible l'évidence de la dernière partie 
de cette proposition, en raisonnant com- 
me il suit : Supposons que la force ne 
produise pas le mouvement, que l'équi- 
libre ait lieu; abaissons du point la 
perpendiculaire OA sur la direction de 
la force, et menons la droite OH per- 
pendiculaire au plan OAP; si le corps est en équilibre, il 
y restera à fortiori si nous l'attachons à l'axe OH, en ne 
lui permettant pas de pirouetter en tous sens autour du 
point 0, mais seulement de tourner autour de l'axe OH; 
mais des lors il est évident que la force AP va produire le 
mouvement, et que le point A décrira l'arc de cercle AD 
décrit du point comme centre, avec OA comme rayon, 
dans le plan A OP. 

a 

10. Des forces appliquées à un même point ont toujours 
une résultante. — Nous avons dit que, quand plusieurs 
forces sont appliquées à un corps, il y a grand intérêt à les 
réduire au plus petit nombre possible ; mais il faut se garder 
de croire que tout système de forces appliquées à un corps 
solide admette nne résultante unique. Nous allons considérer 
un cas où cette résultante existe toujours : c'est celui d'un 
nombre quelconque de forces appliquées à un même point. 

Soient les forces P, P', P'... en nombre quelconque, 
situées ou non dans un même plan, et appliquées au même 
point A; je dis que si elles ne se font pas équilibre, elles 
ont une résultante unique. En effet, si ces forces ne se 
font pas équilibre, elles tendront à faire mouvoir le point A, 
suivant une certaine direction AR; soit AS le prolongement 
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de AR, il est évident qu'en appliquant au point A une force 
convenable S dirigée suivant AS, on Tempêchera de se 

mouvoir ; le point A sera donc 
''g 6 / en équilibre sous Tinfluence des 

forces S, P, P' , F . . . D'après un 
théorème démontré plus haut (4), 
les forces P, P', P'... auront une 
résultante AR égale et contraire 
à AS. Nous allons indiquer les 
moyens de trouver la grandeur et 
la direction de cette résultante; 
c'est à dire que nous allons faire 
la composition des forces appliquées à un même point. 

11. Composition des forces agissant suivant la môme 
droite. — Il est un cas où la solution est immédiate : c'est 
celui où les forces agissent suivant la même droite. Plaçons- 
nous dans cette hypothèse, et supposons d'abord qu'il y ait 
seulement deux forces P et Q agissant dans le même sens ; 
nous admettrons comme un axiome que ces deux forces 
s'ajoutent, et donnent une résultante égale à leur somme 
P + Q. Si les deux forces agissent en sens contraire, soit 
P > Qj on pourra considérer la force P comme la résultante 
de deux autres de môme sens P — Q et Q; cette dernière 
détruira la seconde force donnée, et il ne restera plus que 
P — Q, qui sera la résultante. Ainsi, quand deux forces inégales 
et de sens contraires agissent suivant la même droite, elles 
ont une résultante égale à leur différence, qui agit dans le 
sens de la plus grande. On tire de là cette proposition 
générale : La résultante d'un nombre quelconque de forces 
appliquées au même point, suivant la même droite, est 
égale à l'excès de la somme des forces qui agissent dans un 
sens, sur la somme des forces qui agissent en sens contraire, 
et agît dans le sens de la plus grande somme. 
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En convenant de donner le signe + aux forces qui agissent 
dans un sens, et le signe — aux forces qui agissent en sens 
contraire, on peut dire encore que la résultante est égale à 
la somme algébrique des composantes. 

Revenons au cas général de la composition d'un nombre 
quelconque de forces concourantes ; il est visible qu'il suffit 
de résoudre la question dans le cas de deux forces, car si 
Ton en a plus de deux, il suffira de composer les deux 
premières, ce qui donnera une résultante que l'on composera 
avec la troisième, etc. 

CompositiOD de deux forces appliquées à un môme point. 

12. La résultante est dirigée dans le plan et dans l'angle 
des deux forces. — Soient les deux forces P et Q appliquées 
au point A; nous savons que ces deux forces ont une 
résultante; il est évident que cette résultante doit être dans 
le plan P AQ ; car il n'y a pas de raison pour qu'elle soit 
située d'un coté du plan plutôt que d'un autre ; on peut voii* 
s» de plus qu'elle doit être com- 

% ^ prise dans l'angle PAQ. En 

"">, N eff'et, si la force P existait 

'' .7"^^\ seule, elle ferait mouvoir le 

c""h1 î'Vx }k ^ ' "e Poi'^*' A suivant la droite 

y \\ y AD; mais la force Q inter- 

\ M\/ venant, tend à entraîner le 

^^'--.-^--'-^^ \^p point A dans la région du 

\ ^ plan située du môme côté 
de AP que AQ, c'est à dii'e 
dans la région M N ; de même si la force Q existait seule, 
elle déplacerait le point A suivant la droite AE; mais la 
force P intervenant, tend à entraîner le mobile dans la 
région du plan située du même côté de AQ que AP, c'est à 
dire dans la région HK; ces deux régions ont une paitie 
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commune KL dans laquelle se mouvra le point A; ainsi, ce 
point se mouvra dans Tangle PAQ; donc, la résultayite est 
située dans cet angle. Mais quelle sera, dans Tangle, la 
direction de la résultante? On ne Taperçoit immédiatement 
que si les deux forces eont égales. 

Car, alors, il n'y a pas de raison pour que la résultante 
s'incline plus »ur Tune des forces que sur Tautre, elle est 
donc dirigée suivant la bissectrice de Tangle PAQ. Pour 
résoudre la question générale, nous démontrerons d'abord 
le lemme suivant : 

13. Lemme. — Soit un parallélogramme ABCD, que nous 
supposerons solide, de manière que les longueurs de ses côtés 

p et ses angles soient invariables ; 

nous supposons les côtés AB 
et kC commensurables ; nous 
appliquons au sommet A deux 
forces P et Q dirigées respecti- 
vement suivant AB et AC, et 
représentées pour leurs inten- 
sités par kB et kC] nous appliquons de même au sommet D 
deux forces égales, respectivement aux précédentes, et diri- 
gées suivant DC etDB; je dis que ce parallélogramme sera 
en équilibre sous l'action des quatre forces. 

Si le parallélogramme est un losange, AB == AG, P = Q ; 
la diagonale AD est la bissectrice des angles A et D; la 
résultante de deux forces appliquées en A est dirigée suivant 
AD; la résultante des deux forces appliquées en D est 
dirigée suivant D A ; elle est évidemment égale à la résultante 
précédente; elle agit suivant la même droite et en sens 
contraire; donc Téquilibre a lieu et le théorème est démontré 
dans ce cas particulier. 

Revenons au cas général, et supposons que AB et AC 
soient dans le rapport. des entiers 3 et 2 par exemple; divi-^ 
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sons AB en trois parties égales, et par les points de division, 
menons des parallèles à AC. Divisons de même AC en deux 

parties égales, et pai' le 

A ^^& ^ ' B point de division, menons 

// "^ / une parallèle à AB; nous 

formerons ainsi des lo- 
sanges à chacun desquels 
nous appliquerons quatre 
forces, comme tout à l'heu- 
re. Chacun de ces losanges 
sera en équilibre; il en sera de même de leur ensemble; 
les forces intermédiaires se détniisent deux à deux, et il 
reste les forces AB, AC, DC et DB cjui se font équilibre; ce 
qu'il fallait démonti'er. 

Ainsi, le parallélogramme ABCD est bien en équilibre 
sous Finfluence des quatre forces qui lui sont appliquées; 
les deux forces P et Q appliquées en A ont une résultante R 
appliquée au point A ; c'est celle que nous cherchons ; les 
deux autres forces appliquées en D ont une résultante R' 
appliquée à ce point D; le parallélogramme est donc en 
équilibre sous l'action des forces R et R' ; les deux forces 
doivent agir suivant la même droite ; donc la résultante R 
passe au point D; elle est donc dirigée suivant AD; ainsi : 
La résultante de deux forces P et Q appliquées au point A 
est dirigée suivant la diagonale du parallélogramme cons- 
truit sur ces deux forces. 

Il est vrai que ce théorème n'est démontré que dans 
le cas où les deux forces P et Q sont commensuraljles. 
Nous allons l'étendre au cas où les forces P et Q sont 
incommensurables . 

14. Lemme. — Je suppose qu'on ait composé les forces AP 
et AQ, ce qui a donné la résultante AR; je dis que si Von 
augmente la force P de P', la résullante va se rapprocher 
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de AP. Eli effet, il faudm composer AR avec AP'. On 

voit de même que si Ton dimi^ 

p' p' - _^^ nue AP de P", la résultante se 

rapprochera de AQ. 

Cela posé, partageons Q en 
n parties égales, n étant très 
grand ; posons : 

Figio \^. Q = np, 

on aura : 




H ï^ 




mp < P < (w -f- 1) p, 

m étant aussi très grand. 

Soit AB' = mpy AB" = (m 4- 1) p, 

on aura par le théorème 
X_-^ B" précédent, AD' comme ré- 
sultante de Q = np et mp ; 
AD" comme résultante de 
Q = 7ip et (m + 4) p. 

P > mp, donc la résul- 
tante de P et Q est entre 
AD' et AB; P < (m + l)p; donc la résultante de P et Q 
est entre AD' et AG; elle tombe donc dans l'angle 
D'AD'; or: 

B'B' = D'D" = (wî 4- 1) jp — mp = p, 

D'D' peut être rendu aussi petit que Ton voudra, en 
augmentant n ; donc la résultante sera comprise entre deux 
droites AD' et AD' qui se rapprochent indéfiniment de AD ; 
donc la résultante est dirigée suivant AD, diagonale du 
parallélogramme construit sur P et Q. 

15. Je dis maintenant que : La résultante est représentée 
aussi en grandeur par la diagonale du paralUlogramme 
construit sur les forces. 

Despeyrous. — Mécanique. 2 
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En effet, prolongeons AD en A E et portons sur cette 
droite une longueur égale à lu grandeur inconnue de la 

résultante ; les trois forces 
AB, AC, AE vont se faire 
équilibre sur le point A; 
donc AB sera égal et op- 
posé à la résultante de AE 
et AC; or, si nous ache- 
vons le pai-allélogramme 
ACEF, la résultante de AE 
et AC sera dirigée suivant 
la diagonale AF; donc A F est le prolongement de A B et la 
ligure AD CF est aussi un parallélogramme; on conclut de 
ce qui précède : 

EF = AC; AF = CD; AFE = ACD. 

Donc les triangles AEF et ADC sont égaux, et AE = AD; 
la résultante est dqncbien représentée par AD. Nous pouvons 
donc énoncer le théorème complet du parallélogramme des 
forces : 

La résultante de deux forces quelconques appliquées à 
un même point est représentée en grandeur et en direction 
par la diagonale du parallélogramme construit sur les 
deux lignes qui représentent ces forces en grandeur et en 
direction. 

16. Remarque. — On voit que deux forces qui agissent 
sur un m(>me point ne peuvent avoir une résultante nulle 
ou se faire é(|uilil)re (pie si elles sont c'»gales ou directement 
opposées, car, s'il n'en est pas ahisi, la diagonale du 
parallélogramme construit sur ces forces ne pourra être 
nulle. 

17. Relations entre la réaultante et lea composantes. — 

Le triangle ADC comprend tous les éléments qui se rappoi^ 
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lent aux intensités et aux directions des deux composantes 
P et Q et de leur résultante R ; les intensités de ces forces 
sont représentées en effet par les côtés de ces triangles, et 
les angles A, D et C du triangle sont égaux aux angles de Q 
avec R, de P avec R, et au supplément de P avec Q. Si donc 
on donne trois de ces éléments, on pourra déterminer les 
trois autres par les formules de la trigonométrie, pourvu que 
parmi les trois données il entre au moins la grandeur d'une 
force. Les formules trigonométiiques nous donnent : 



Q 



R 



sin (Q, R) sin (P, R) sin (P, Q)' 

donc : chacune des forces est proportionnelle au sinus de 
Vangle formé par les directioyis des deux autres. On a 



aussi : 



R2 = P2 H- Q2 + 2 PQ cos (P, Q), 



et cette équation fournira la valeur de la résultante, quand 
on donnera en nombre les grandeurs des composantes et 
langle qu'elles font enli'e elles. 
Si P = Q, on a : 

R == 2 P cos J (P, Q). 

Décomposition d'une force en deux autres de directions 

données. — Réciproquement, une 
force R étant donnée, on pourra 
toujours bi décomposer en deux 
autres ai)pliquoes au mùme point, 
suivant des directions données Ao;, 
Aj/, pourvu qu'elles soient dans 
un même plan avec la force R, on 
aura : 

_ R 8in (Q^) _ R sin (P, R ) 

"siii"(P,Q) ' ^-"- sin(P,0) ■ 





/» 
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Si les directions données sont rectangulaires, on a : 
P = Rcos(P, R), Q = Rcos(Q, R), R2 = P2-f-Q2. 

Chaque composante est égale à la projection de la résultante 
sur sa propre direction; c'est ce qu'on nomme la force 
estimée suivant cette direction. 

18. Composition d'un nombre quelconque de forces 
appliquées à un même point. — Polygone des forces. — En 

réduisant la construction à sa partie essentielle, on voit que 

si l'on décrit un contour polygonal dont 
les côtés successifs soient parallèles aux 
directions des forces données et égaux 
aux longueurs qui représentent les inten- 
sités de ces forces, la droite qui fermera 
le contour représentera en grandeur et 
en direction la résultante cherchée. Si le 

polygone se ferme de lui-même, les forces se feront équilibre, 

et réciproquement. 

19. Cas de trois forces. — ParaUélipipède des forces. 
Théorème. — Si trois forces X, Y, Z, appliquées à un même 
point de Vespuce, sont représentées par les trois lignes AB, 
AC, AD, et que Von construise le parallélipipède donPces 

trois lignes sont trois arêtes 
contiguës, la résultante R de 
ces trois forces sera repré- 
sentée en grandeur et en 
direction par la diagonale de 
ce parallélipipède. En effet, 
la résultante de A B et A C 
est AE, et la figure AEFD 
étant un parallélogramme, la 
résultante de A E et AD est bien la diagonale A F du parallé- 
lipipède. 
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Remarquons que tant que les trois forces X, Y, Z ne 
seront pas dans un même plan, elles ne pourront jamais 
donner une résultante nulle, à moins qu'elles ne soient 
nulles elles-mêmes en particulier. 

20. Équilibre de trois forces concourantes. — Les forces 
AB, AC, AD doivent se faire équilibre; donc AB est égal et 
directement opposé à la résultante de A C et AD; donc les 
trois forces sont dans un même plan. On devra avoir : 



(1) 



X 



sin (Y, Z) sin (X, Z) sin (X, Y) 




Ainsi, pour que trois forces 
appliquées à un même point se 
fassent équilibre, il faut que les 
trois forces soient situées dans 
un même plan, et que chacune 
d'elles soit proportionnelle au 
sinus de l'angle compris entre 
les direc'tions des deux autres. 
Ces conditions sont suffisantes, pourvu qu'il soit entendu 
que l'une des forces tire en dehors de l'angle formé par les 
deux autres. Car si Ton se donne arbitrairement X et Y, les 
équations (1) donneront la force AE, diagonale du parallélo- 
gramme construit sur les deux forces, ou son opposée AD, 
il faudra prendre AD, et alors l'équilibre a bien lieu. 

21 . Décomposition d'une force en trois autres de direc- 
tions données. — Une force quelconque R «étant donnée, on 
pourra toujours la décomposer en trois forces X, Y, Z, 
appliquées au point A et agissant suivant trois directions 
données Aa:, Aj/, Az, pourvu qu'elles ne soient pas toutes 
trois comprises dans un même plan. 

En effet, soit AP la ligne qui représente en grandeur et 
en direction la force R; menons PE parallèle à Az, jusqu'à 
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la rencontre du plan xky, EB parallèle à ky jusqu'à la 
rencontre de A a?, on formera le contour polygonal ABEP, 

dont Iqs côtés AB, BE, EP 



.2 



lîg'^ ?T 



représentent les composantes 
cherchées ; pour les avoir en 
position, il suffit d'achever le 
parallélipipède. 

Cherchons les intensités 
. » des composantes, dans le cas 
où les trois directions don- 
nées sont rectangulaires. 

Soient a, p, y les angles 
que fait la force donnée R 
avec les trois axes. On aura, comme AB, AC, AD sont les 
projections octogonales de AP sur les trois axes, 




(1) 



X = R cos a, Y = R cos p, Z = R cos y- 



Ces équations font connaître immédiatement les composantes 
X, Y, Z, quand R, a, p, y sont connus, en joignant à ces 
équations la relation connue : 

cos* a + cos* 3 4- cos' y = 1- 



On aura en effet : 



jCosa=-^ 



Kv 



V 



R« = X* + Y« + Z', 

Y Z 

cos p = — ^ cos Y = 



J/X*-^Y* + Z* 



|/X' + Y*4-Z' 



Les formules \\) sont générales, pourvu que, regardant 
comme positives les forces qui tirent le point A dans le sens 
des coordonnées positives, et par suite comme négatives celles 
qui tirent en sens contraire, on prenne pour a, p, y les angles 
que fait la direction de la résultante avec les parties positives 
des axes Aa;, Aj/, Az. 

En effet, on voit, en se rapportant à la règle du parai- 
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lëlipipède que si, par rexti^émité de la résultante on mène un 
plan perpendiculaire sur A a;, ce plan coupera A a? en un 
point B qui sera Textrémité de la force X ; on aura toujours en 
valeur absolue X = Il cos a ; il reste à montrer que cela a lieu 
aussi en tenant compte du signe ; or, si a est aigu, ^e point B 
tombe sur AXy et X est positif ; si a est obtus, le point B tombe 
sur le prolongement de Ao?, et X est négatif. Les formules (1) 
sont donc générales, en admettant nos conventions. 

22. Calcul de la résultante d'un nombre quelconque de 
forces appliquées à un même point. — On ramène au cas 
de trois forces rectangulaires la composition d'un nombre 
quelconque de forces appliquées à un même point A; 
menons par ce point trois axes rectangulaires Aa?, Aj/, Az; 
soient a, P, y; *'> &'» ï'; *% &'> ï'— les angles que font avec 
les axes les directions des forces AP, AP', AP'..., la force P 
est décomposable en trois autres dirigées suivant A a?, A y, 
Ar, et égales respectivement en grandeur et en signe à 
P cos a, P cos &, P cos Y- Il en est de môme des autres 
forces. On pourra composer en une seule force X toutes les 
forces dirigées suivant A a?, en une seule force Y toutes les 
forces dirigées suivant Aj/^ et en une seule force Z toutes 
les forces dirigées suivant Az. On aura alors les exprès- 
sions suivantes : 

X = P cos a 4- P' cos et' + P' cos a'... = V P cos a, 

Y = 2 P cos p, 
Z = 2 P cos Y. 

La question est donc ramenée à une question déjà résolue ; 
la composition de trois forces concourantes appliquées à un 
même point. Si on appelle R la résultante; a, 6, c les angles 
qu'elle fait avec les axes; on aura : 

X Y 7 

R = j/X« 4- Y* -h ZS cos a = ^' cos ft = -' cos ^ = g- 
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23. Cherchons Texpression de R dans le cas des axes 
obliques. 

Appelons : 

(x,y)=Y (ar,j) = ji (jr,-)=X 

et désignons encore par a, 
6, c les angles de R avec : 
Ox, Oy, Or. 

En pi'ojetant successive- 
ment sur Ox, Oy, Or le 
contoui- OABR ou OR, on 
aui^: 

Rcosa = X + Ycosv4-Zcos;jL, 
(i) ^ R cos ft = X cos V -*- Y + Z «w X, 

Rcosc = Xcosîi4- YcosX-*-Z. 

En projetant sur OR le contour OABR, on a : 

(2) R = X cos a -4- Y CCS 6 + Z cos f . 

En multipliant les équations (1) respectivement par X, Y, Z, 
ajoutant et tenant compte de (2"), on a : 

(3) R» = X« 4- Y« -f- Z* + 2 XY cosv + 2 YZ cos X + 2 XZ cos ^. 

Les équations (i) et (3) feront connaîti-e R et a, &, c. 

On peut donner une autre forme à l'expression de R. 
Revenons au cas des axes rectangulaii^es, auquel cas cos X, 
cos [1 et cos V sont nuls. On déduit de (3>, en tenant compte 
des relations : 

cos' X + cos* g -*- cos* Y = 1, 
cos* % 4- cos' ^' + cos' 7 = 1, 



cos 2 cos a' -4- cos 3 cos ^' -h cos Y cos y' = cos (P, F), 



R* = ?• + F* + F'... + 2 PF cos (P, F) -*- 2 PF cos (P, P')..., 
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expression qui ne dépend que des grandeurs des forces et 
des angles qu'elles font entre elles. 

24. Conditions d'équilibre de plusieurs forces concou- 
rantes. — On doit avoir, dans le cas des axes rectangulaires : 



donc : 

X = 0, ¥ = 0, Z = 0; 
ou bien : 

(4) 2 P ^^^ « = 0' 2 P ces ^ = 0, 2 P ^^^ ï = 0- 

Ainsi la somme des projections des forces sur chacun des 
axes doit être nulle. 

Réciproquement, si les équations (4) ont lieu, l'équilibre 
a lieu, car R = 0. 

Lorsque les axes sont obliques, il faut encore, pour 
l'équilibre, que la somme algébrique des projections des 
forces sur les trois axes soit nulle séparément pour chacun 
de ces axes. 

Théorème des moments. 

25. Définition. — Lorsque plusieurs forces sont situées 
dans un même plan, on appelle moment d'une force par 

rapport à un point du plan, le 
Fig /9 produit de cette force par la 
perpendiculaire abaissée du point 
sur la force. Ainsi le moment 
^ '>^J de la force P représentée par 

'" ,.^ la droite AB, relativement au 
e . -^ point 0, est le produit : 






AB X OH. 
C'est, comme on le voit aisément, le double de l'aire du 
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triangle OAB; or, si l'on prend A pour base de ce triangle, 
le double de son aire est également représenté par : 

OA X AB', 

AB' étant la projection de AB sur la droite AX perpen- 
diculaire à OA. On peut donc dire que le moment de la 
force P appliquée au point A, relativement au point 0, est le 
produit de la distance OA par la projection AB' de la force 
sur une droite AX perpendiculaire à OA. Lorsque plusieurs 
forces sont appliquées au point A dans le même plan, il 
convient de donner des signes à. leurs moments. Nous 
regarderons le point comme fixe ; aloi*s chacune des forces 
tendra à faire tourner le plan dans un sens ou dans l'autre 
autour du point 0. Si nous projetons les forces sur la 
droite X'X perpendiculaire à OA, il est clair que les forces 
dont les projections se font sur AX tendront à faire tourner 
le plan dans un certain sens, et que les forces dont les 
projections se font sur AX' tendront à faire tourner le plan 
en sens contraire. Si l'on regarde les premières projections 
comme positives et les autres comme négatives, on con- 
vient de donner au moment de chaque force le signe de sa 

X' projection. D'après cela, le mo- 

ment de chaque force est égal en 
% ^^ \ grandeur et en signe au produit de 

\a sa^projection par la distance A. 

^ V^/\ Cela posé, considérons les deux 

^ y^ / \\ forces : AB = P, AC = Q, appli- 

g^/ / \ \ quées au point A, et leur résul- 

/ . \ \c tante AD=R : nous aurons en 

/ V projetant sur AX : 

\ / y"' \ moment P = OA X proj. AB, 

'^jj \ moment Q = OA X proj. AC, 

' ^ moment R = OA x proj. AD. 



Or 



proj. AD = proj. AB 4- proj. AC; 
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donc : 

mora. R = mom. P 4- mom. Q. 

Le moynent de la résultante est égal à la somme algébrique 
des moment s des composantes. Ce théorème est dû à Varignon. 

Remarque I. — Lorsque le point est situé sur la résul- 
tante, le moment de la résultante étant nul, les moments 
des forces P et Q sont égaux et de signes contraires. 

Remarque II. — La projection de la résultante d'un 
nombre quelconque de forces appliquées au point A étant 
égale à la somme des projections des composantes, on voit 
que le théorème de Varignon a lieu quel que soit le nombre 
de forces appliquées en A, ces forces étant supposées dans 
un même plan contenant le point 0. 

26. Expression du moment d'une force par rapport à 
rorigine en fonction des composantes de la force et des 
coordonnées de son point d'application. — Soit une force 

AP = P dont les composantes, 
suivant deux axes rectangulai- 
res, sont : 

AB=:X, AG = Y; 

désignons en outre par x, y les 
Fig 21. deux coordonnées du point A. 

Nous considérerons comme 

? positifs les moments des forces 

qui tendent à faire tourner le 
plan de Oa? vers Oj/, et comme négatifs les moments des 
forces qui tendent à le faire tourner de Oj/ vers Oo;. On a 
évidemment et dans tous les cas : 

mom. P = mora. X -*- mom. Y, 
mom. X = — yX; mom. Y = 4- xY. 
Donc : 

mom. P = a?Y — yX. 



CHAPITRE II 



COMPOSITION DES FORCES PARALLÈLES 

Théorème des moment!. — Détermination des coordonnées dn centre 
des forces parallèles. — Équilibre des forces parallèles. 




§ I. -^ Composition des forces parallèles, 

27. Composition de deux forces parallèles et de même 
sens. — On peut déduire la composition de deux forces 
parallèles de celle de deux forces concourantes, en suppo- 
sant que le point de concours s'éloigne à Tinfini. 

Soient les deux forces : 

AB = P, AC = Q, 

appliquées au point A, AD = R 
leur résultante. D'un point quel- 
conque de cette résultante, 
abaissons sur les forces des per- 
pendiculaires : 

D' Nous avons vu que les mo- 
ments Pp, Qç, étaient t^aux et 
de signes contraires, et récipro- 
quement que si Ton avait pour un point du plan l'égalité : 

Pp 4- Qî = 0, 

le point appartenait à la direction de la résultante ; nous 
pouvons supposer les forces P et Q appliquées aux points 
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E et F supposés reliés invariablement au point A. Cela posé, 
laissons fixe la force P, et faisons tourner la force Q de 
manière que le point F décrive l'arc de cercle décrit de 
comme centre avec q pour rayon, la force Q restant tangente 
à cet arc de cercle. Considérons la position F'C de la 
force Q ; les moments 

P X OE el Q X OF' 

sont encore égaux et de signes contraires ; donc le point 
appartient encore à la direction de la nouvelle résultante, 
que Ton obtiendra en joignant A'O. Ainsi la résultante 
passera toujours par le point 0. Si nous faisons tendre la 
force Q vers la position limite G H parallèle à P, la résul- 
tante passera toujours par le point et sera à la limite 
parallèle à P. 
La formule : 

R« = P 4- Q» + 2 PQ cos (P, Q) 
donnem, à la limite où (P, Q) = 0, 

R zrz P + Q. 

Enfin on aura, en ne tenant plus compte du signe : 

P X OE = Q X OG, 

ou bien : 

P_OG 
Q'"OE 

De là ce théorème : 

Deux forces parallèles et de même sens appliquées à deux 
points invariablement liés entre eux, ont une résultante, 
qui leur est parallèle, de même sens, égale à leur somme, et 
dont la direction partage la droite d'application en deux 
segments inversement proportionnels aux forces, 

28. Démonstration directe. — Soient les deux forces pa- 
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rallèles et de môme sens AP, BQ, appliquées aux points 
A et B reliés entre eux par une droite rigide et inextensible ; 

appliquons à ces deux points 
deux forces égales : AS et 
BT, agissant suivant la 
droite AB, mais en sens 
contraire ; ces forces se dé- 
truisant, la résultante de P 
et de Q n'en sera pas mo- 
difiée: mais P et S ont une 

V 

résultante AU; Q et T en 
ont une BV; on peut trans- 
porter ces deux résultantes au point 0, où leurs directions 
se coupent nécessairement, et là redécomposer chacune en 
deux composantes parallèles aux forces (jui les ont produites; 
on aura ainsi deux forces égales et contraires OS' et OT' qui 
se détruiront, et suivant OC parallèle à P et à Q, deux for- 
ces égales respectivement à P et à Q qui s'ajouteront pour 
donner la résultante définitive P -h Q. Cette^résultante peut 
être transportée au point C, qu'il nous reste à déterminer; 
or OA étant la direction de la résultante des forces P et S 
appliquées en 0, on a : 

p oc . ^ Q oc ,. . p BC 
S=ÂC' *** '"^•"« S = BC' •'''"q = Âc' 

ce qui démontre le théorème énoncé. 

29. Composition de deux forces parallèles et de gens 
contraires. — On pourrait procéder identiquement comme 
nous l'avons fait au numéro (28), nrais il vaut mieux avoir 
recours à la démonstration suivante : 

Soient les deux forces parallèles et de sens contraires 
AP = P, BQ = Q. Je prolonge AB, et sur ce prolonge- 
ment je prends un point C tel que la force P soit la résul- 
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tante d'une force CD = P — Q et d'une force BE = Q, 

toutes deux parallèles à P. 



r 



C 

r-- •• 

1 

1 


A 

T 




4 


D'après le cas déjà considéré 
(28), on aura : 

P-Q AB 
Q -AC' ^*^ 




1 


F.g.54 




d'où 

AC-ABp4^; 



les deux forces Q appliquées au point B se détruisent, et il 
reste seulement la force 

CD = P — Q 

qui est la résultante cherchée. 

Par conséquent : 

Deux forces parallèles et de sens contraires ont une 
résultante qui leur est parallèle, dirigée dans le sens de la 
plus grande, et dont la direction rencontre le prolongement 
de la droite qui joint leurs points d'application en un point 
dont les distances aux points d'application des forces sont 
en raison inverse des forces. De l'égalité (1) on déduit : 

P q' ^ Ji 
% BG~"ÀG" AB' 

Les trois forces P, Q, Il sont donc proportionnelles aux 
distances des points d'application ilcs deux autres. 

30. Cas où les forces de sens contraires sont égales. — Si 
P = Q, on trouve en appliquant la règle précédente : 

R=rP-Q = et AG = ^^^-^=:x. 

On trouve donc que : les deux forces ont une résultante 
imlle, appliquée à une distance infinie. Ce qui n'a pas de 
sens. La résultante n'existe plus, comme on peut le démon- 
trer de la manière suivante \ Supposons qu'il existe une 



F.g2 




r ' 
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résultante CR. Faisons tourner le système de deux angles 

droits dans le plan des deux 
forces autour du milieu de 
la droite AB; la force GR 
viendra en C'R'; et C'R' 
sera encore la résultante des 
deux forces ; mais la force Q 
a pris la place de la force P 
et Q = P; le système est 
\ f, donc le même que précédem- 

ment; ri admet donc aussi la 

résultante GR; mais cela est impossible, puisque G'R' n'est 

pas la force GR transportée en un point de sa direction. 
Un pareil système a été appelé couple par M. Poinsot, 

qui en a fait un élément essentiel de la Mécanique. 

31. Composition d'un nombre quelconque de forces 
parallèles. — Gonsidérons un nombre quelconque de forces 
parallèles P, P', P', appliquées en des points A, A', A' liés 
entre eux d'une manière invariable, et supposons d'abord 
que toutes les forces tirent dans le même sens. Le point 
d'application de leur résultante s'obtiendra en composant 
les deux premières forces, puis leur résultante avec la troi- 
sième, etc. La résultante des forces données leur sera 
parallèle et égale à leur somme. 

Admettons en second lieu 
qu'un certain nombre de for- 
ces tirent dans un sens, et les 
autres en sens contraire. On 
composera les premières ce 
qui donnera une force AR,, 
les secondes ce qui donnem 
BR,; les forces AR,, BR, au- 
ront une résultante OR, excepté dans le cas où R, n= R,; 
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cette résultante est égale à V excès de la somme des ' forces 
qui tirent dans un sens sur la somme des forces qui tirent 
en sens contraire. 

Le point d'application de la résultante de plusieurs forces 
est déterminé par une suite de proportions qui ne dépendent 
que des points d'application des forces et des grandeurs de 
ces forces. 

§ IL — Théorème des moments, — Détermination des coordonnées 

du centre des forces parallèles, 

32. Théorème des moments. — Soient trois axes, rectan- 
gulaires ou obliques, Oxy Oy, Oz; les points d'application 
des forces seront déterminés par leurs coordonnées. Nous 
supposerons tout d'abord les z de tous ces points positifs. 
Particularisons encore davantage, considérons le cas de 
deux forces parallèles et de même seAs. Soit : 

Aa = z, A'a' = z'^ Cc=:z^. 



:-iE' 




Menons ECE' parallèle à 
a a' y nous aurons : 





AE AC P' 

A'E'~A'C"~ p' 


I / 


7 kE — z, — z;X'E'—z' — zr, 


V 


donc : 






d'où 



{V + P)z,= ?z + Pz'. 



L'expression Pz est ce qu'on nomme le moment de la force P 
par rapport au plan xoy, et à la direction Oz; c'est, comme 
on voit, le produit de la force P par la distance z du point 
d'application de la force au plan, cette distance étant «omptée 
sui' une direction parallèle à Oz. On a donc ce théorème : 

DESPEYROts. — Mécanique, 3 
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Le moment de la résultante de deux forces parallèles par 
rapport à un plan, est égal à la somme des moments des 
forces par rapport à ce plan. 

Ce théorème s'étend facilement à un nombre quelconque 
de forces parallèles P, P', P'... dont les points d'application 
sont situés du même côté du plan xoy. On aura encore : 

33. Cas de deux forces parallèles et de sens contraires. 

— Supposons les points d'application des forces encore du 
même côté du plan xoij. Soient : 

A w- ^— Zf A a — ^ Z ^ KàC ^2 Af I . 

On a : 

CA ?•_ AE _ s — :, ' 
CA'~ P —A'E' ~5'— -, 
2, (P _ P') = p- .- P';', 

ou 

Rj,= Pi — PY, 

Donc le moment de la 
résultante de deux forces 
parallèles et de sens con- 
traires est égal à la différence des moments de ces forces, 

34. Cas où les forces parallèles sont dirigées dans deux 
sens différents. — Considérons plusieurs forces parallèles, 
les unes P, P'... dirigées dans un sens, les autres P", P"*... 
dirigées en sens contraire; soit R, la résultante des premiè- 
res, R, la résultante des secondes. On aura : 

R = R. ^ R, 

et d*après le numéip (33) : 

mom» R = mom. R, — ttom. R,, 
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mais d'après le numéro (32) : 

mom. R, == P:r -hF^'... R, = ?+?'. .. 

mom. R. = PV + ¥':r... R, = F + F\.. 



Donc : 



R = P -h F... —F — r... 



On voit que ces équations rentrent dans les suivantes : 

R = P + F... 4-F^-P... 
R;^, = P:: + F::'... + Vz' -h Vz"" -f- ... 

pourvu qu'on regarde comme positives les ^forces qui tirent 
dans un sens, et comme itégatives les forces qui tirent en 
sens contraire; les moments correspondants seront eux- 
mêmes considérés comme positifs ou négatifs. A l'aide de 
cette convention, on a le théorème suivant : 

Le moment de la résultante de plusieurs forces parallèles 
par rapport à un plan, est égal à la somme algébrique des 
moments de ces forces. 

35. Généralisation du théorème des moments. — Il reste 
enfin à nous affranchir de cette condition que tous les points 
d'application sont situés au-dessus du plan. Supposons les 
poinls d'application les uns au-dessus du plan des xy^ les 
autres au-dessous. Menons un plan XY parallèle àxy, et à 
une distance h telle que tous les points d'application soient 
situés au-dessus de ce nouveau plan. Nous aurons (34) : 

RZ, = PZ -t- FZ' -*- ... 

mais : 

Zzziz^h, Z'=2'-i-A, Z, =;:, + *} 
donc : 

R* + Rr, = P;: + F5' M. ^- A (P -f' F ...), 
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OU bien à cause de 

R = P 4- F ... 

Rz, = P;: + Fï ... 

On voit que le théorème est général, pourvu que les z 
soient considérés comme positifs d un côté du plan et 
négatifs de l'autre côté. Ainsi le signe du moment dépend de 
deux signes, celui de P et de z. 

36. Recherche des coordonnées du centre des forces 
parallèles. — Si Ton applique le théorème des moments à 
trois plans coordonnés, on aura pour déterrtiiner la résultante 
Rj et les coordonnées a;,, ^j, z, de son point d'application : 

R =P +?' 4-... 
Râ?, = Pa?4- P'a?' + ... 
Ry, = Py -H Fy' -+- ... 
Rz, =P:: + V'z' + ... 

Les coordonnées du centre des forces parallèles ne dépen- 
dent que des grandeurs *des forces et des coordonnées de 
leurs points d'application. 

37. Remarques. I. — La somme des moments des forces 
P, P', P' est égale à zéro pour tout plan passant par le centre 
des forces parallèles ; car, en prenant ce plan pour plan des 
xy, on aura z^ = 0, et par suite : 

Pz + PV ... = 0. 

Réciproquement, si la somme algébrique des moments 
d'un système de forces parallèles, par rapport à un plan, est 

nulle, ce plan contient le centre des forces. Car de l'égalité : 

« 

P- 4- P';:' 4- ... .= 0, 

on conclut z^ = 0. 

Dans le cas particulier où les forces P, P', P'... se réduisent 
à un couple, on trouve R = et les coordonnées a?j, j/,, z^ 
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deviennent infinies. Le centre des forces n'existe plus ainsi 
que la résultante. 

IL — Si tous les points d'application des forces sont dans 
un môme plan, il est évident que le centre des forces 
parallèles doit être dans ce plan. C'est ce qu'il est aisé de 
conclure des équations précédentes. Car si t)n a : 

z =ax -h by -*- c, 
z' = ax' + by' -*- c, . 



on aura : 



Rz^ = aRa?j + tRy» -f- cR, z^ = ax^ 4- fry, -t- c; 
en prenant ce plan pour plan des xy, on aura : 

IIL — Si tous les points d'application sont sur une même 
droite, le centre des forces parallèles sera aussi sur cette 
droite, et en le prenant pour axe des a?, l'abscisse du centre 
des forces parallèles sera déterminée par la formule : 



a?. = 



2^ 
2'' 



IV. — Revenons au cas général, et supposons toutes les 
forces égales et de môme sens; nous aurons : 

^'.--jp, y. ---7-. ---- ^• 

La distance du centre des forces parallèles à un plan 
quelconque est la moyenne arithmétique entre les distances 
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des points d'application à ce plan; le centre des forces 
• parallèles coïncide alors avec le centre des moyennes 
distances des points d'application. 

§ IIL — Équilibre des forces parallèles. 

38. Nous allons chercher d'abord les conditions d'équilibre 

pour des forces parallèles 
6* ?9 / à une direction : 

Soit A (;, iQ, le centre 
des forces de môme sens 
P, P'... dont la somme 
est S; Aj (5„ ^Qn Q le cen- 
tre des forces tirant en sens contraire P'*, P^^ dont la somme 
est S, on aura : 




(E) 



S = p + F 


+ ... 


S, =P" 


4- F" + ... 


85 = Pa; + PV 


+ ... 


S,$, = Vaf 


+ P"»" + ... 


Si) = Py + P'y' 


■+■ ... 


S,T„ = Vy" 


+ P"y" + ... 


s; = Pî + P'2' 


+ ... 


S,;, = P"-" 


+ ?"z" + ... 



Pour qu'il y ait équilibre, il faut que les deux résultantes 
partielles agissent suivant la môme direction, en sens 
contraire, et qu'elles aient la môme intensité. Donc on doit 
avoir, tout d'abord : 

S, = -- S. 

En second lieu, il faut que la direction AA, soit la direction 
commune des forces, donc : 



or: $ = 



Pa? 



a 3 

Fof 4- ... 



«Ç-ît. 



5.=- 



Y 



V^x 



,1T 



etc, 
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on a donc : 

(1) P -+- P' -+- ..., 4- P^ + P^ -h ... = OU 2 P = 0; 

(2) ^= = ^5^ = ^= — • 

^ ^ a p Y 

Les trois équations (1) et (2) sont celles de Téquilibre. 
. . Si l'on avait pris Taxe Oz parallèle aux forces, on aurait 
eu : a = p = 0, et on aurait trouvé pour les conditions 
d'équilibre : 

2p=o, 2^^=^' 2^^=^- 

On peut énoncer ainsi ces conditions : 
1** La somme algébrique des forces doit être nulle; 
2° La somme de leurs moments^ par rapport à deux plans 

parallèles à leur direction^ doit être nulle pour chacun d*eux. 

39. — On peut demander en second lieu que l'équilibre 
ait lieu, quelle que soit la direction des forces. Les équa- 
tions (2) devront être vérifiées quels que soient a, p, y, ce 
qui exige que l'on ait : 

2;p^=o, 2^»="' 2^-^^^"- 

On aura, dans ce cas, qiiatre équations d'équilibre. 

Revenons au premier cas, et supposons toutes les forces 
situées dans un môme plan. Voyons ce que deviennent les 
deux équations (2). 

Le plan qui contient les forces aura pour équation : 

(3) s =^ mx -h ny -h h 

et la direction «, P, y étant parallèle à ce plan, on devra 
avoir : 

(4) Y = wa 4- n^. 
Séparons les deux équations (2) 

Y 2 p^ = « 2 p^' Y 2 p» = p 2 p-^' 
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remplaçons y, z par leur valeur (3) ; puis tenons compte de 
V P = 0, et nous aurons : 

(y — ma) 2?^ = «a^Py» 

remplaçons dans ces équations 7 par sa valeur (4), et il 
viendra : 

Il n'y a donc plus qu'une seule équation (en dehors de 
2p=0): 

laquelle est indépendante de la position du plan des forées. 
Si l'axe des y a été pris parallèle aux forces, on aura a = 0, 
et la condition précédente se réduira à : 

Remarque. — Les propositions établies pour la composi- 
tion des forces parallèles peuvent conduire à des propositions 
purement géométriques ; nous nous bornerons à en citer un 
exemple. 

Prenons un triangle, ABC, aux sommets duquel sont 
appliquées des forces P, Q, R; puis cherchons le centre 
des forces parallèles ; 

P et Q ont une résultante appliquée en F, et on a : 

(*) BF - P • 

p et R ont une résultante appliquée en E, et on a : 

^*> AE-R 
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Enfin pour Q et R on a, D étant le point d'application de 
leur résultante : 

^^^ CD - Q • 

Les trois droites AP, BE, GF se coupent en un même point 
qui est le centre cherché ; on a, en multipliant les équations 
(1) (2) (3) membre à membre : 

AF X BDXC E_ 
AE XCD X BF~ ' 

ce qui est la condition connue pour que trois droites partant 
des sommets d'un triangle concourent en un môme point. 



CHAPITRE III 



CENTRES DE 6RATITË 

§ I. — Considérations générales. 

40. Tous lef? corps abandonnés à eux-mêmes prennent 
un mouvement vers l'intérieur de la terre, suivant une 
direction perpendiculaire à la surface des eaux tranquilles, 
et qu'on nomme verticale. On peut admettre qu'ils sont 
sollicités par une force dirigée suivant la verticale; cette 
force est la pesanteur ou gravité. La direction de la verticale 
change d'un lieu à l'autre, ainsi que l'intensité de la 
pesanteur. Cette intensité varie aussi en un même lieu 
avec l'altitude; mais pour les corps de dimensions ordi- 
naires que nous considérons à la surface de la terre, nous 
pouvons regarder les verticales comme parallèles et la 
pesanteur comme constante. La pesanteur sollicite toutes 
les parties des corps, aussi bien intérieures qu'extérieures ; 
ainsi, il faut le même effort pour supporter un corps entier 
ou les parties dans lesquelles on le divise; si le corps est 
creux, les corps que l'on y placera exerceront le môme 
effort que s'ils étaient placés à l'extérieur. Un corps pesant 
peut donc être considéré comme un assemblage de points 
matériels liés entre eux d'une manière invariable, et 
sollicités par de petites forces parallèles. Nous pouvons 
appliquer la théorie des forces parallèles; nous verrons 
ainsi que toutes ces petites forces ont une résultante qui 
leur est parallèle, et est égale à leur somme ; on l'appelle le 
poids du corps. Nous ne pouvons pas, il est vrai, changer 
à volonté la direction de la pesanteur, comme nous l'avons 
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fait pour la direction des forces parallèles; mais nous 
pouvons faire quelque chose d'équivalent en changeant la 
position du corps. Le centre des forces parallèles deviendra 
le centre de gravité, quelle que soit la position du corps 
autour de ce point. Dans toutes les questions d'équilibre 
relatives à un corps solide, on pourra faire abstraction de la 
pesanteur de ses diverses parties, pourvu qu'on ajoute aux 
autres forces données qui agissent sur le corps une force 
verticale égale à son poids et appliquée à son centre de gravité. 

41. Lorsqu'on connaît les centres de gravité G et G' de 
p deux parties d'un corps, on en déduit 

immédiatement la position du centre 
de gravité du corps, sur la ligne G G' 
par la proportion : 

GM G' M • GG' 




P' P P + F 

Si un corps est divisé en un nombre 
quelconque de parties dont les poids et les centres de 
gravité sont connus, on en pourra déduire son centre de 
gravité pai- une suite de proportions ; mais il est préférable 
de déterminer ses trois coordonnées a?„ y,, Cj par le théo- 
rème des moments des forces parallèles. 

Soient : p, p\ p\,. les poids des diverses parties du corps, 
0?, 3/, z, x\ y\ z'.,. les coordonnées des centres de gravité 
de ses diverses parties, P le poids total du corps; on aura : 

P =zp .+.p' +p» 4- .., 

,|x 1 ^ooi =px -h p'x' + p'x' -h .. 

Py« =py + p'y' -^py + ... 

VZi:zzpz -h p'z' -4- p'z' + ... 

ces équations déterminent x^^y^^ z^, 
42. Centre de gravité d'un corps homogène. — Si le 
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corps a été divisé en un nombre infini de parties infiniment 
petites, on pourra prendre tel point qu'on voudra de chacune 
d'elles pour son centre de gi'avité ; les seconds membres des 
équations (1) se composeront alors d'une infinité de parties 
infiniment petites, dont les sommes seront des intégrales 
définies ; on pourra donc, par les règles du calcul intégral, 
déterminer le centre de gravité d'un corps quelconque sans 
connaître d'avance celui d'aucune de ses parties. 

Entrons à ce sujet dans quelques détails. — Supposons 
d'abord le corps homogène, c'est à dire que des volumes 
égaux aient des poids égaux. Rapportons le corps à trois 
axes de coordonnées rectangulaires; dans les équations (1), 
nous pouvons remplacer les poids par les volumes ; prenons 
pour élément de volume le parallélipipède dxdydz^ dont 
le centre de gravité a pour coordonnées x^ y, z, soit V le 
volume du corps ; les équations (1) donneront : 

1 1 1 xdxdydz 1 1 i ydxdydz 

\\\ dxdydz \\{ dxdydz 



///= 



dxdydz 



i 1 1 dxdydz 

où les intégrales s'étendent à toute la masse du corps. 

43. Centre de gravité d'un corps non homogène. — 

Voyons quelles formules nous aurons si le corps n'est pas 
homogène. — Rappelons d'abord que l'on nomme poids 
spécifique d'une substance homogène le poids de l'unité de 
volume de cette substance ; on peut dire aussi dans ce cas 
que le poids spécifique du corps est le rapport du poids 
d'un volume quelconque du corps à ce volume. Si le corps 
n'est pas homogène, nous considérerons un petit volume Av 
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contenant dans son intérieur le point x, y, z\ soit AP le 
poids de ce petit volume ; si riiomogénéité avait lieu, le poids 

spécifique serait — ; mais il n*en est pas ainsi; nous 

appellerons poids spécifique de la substance au poipt x, y, z 

AP 

la limite du rapport — ? quand les dimensions du petit 

volume diminuent indéfiniment, et nous poserons : 

AP 

(3) • ::=:lim. =^. 

Av 

Cette quantité sera une fonction de x, y, z, que nous 
supposerons connue. De la formule (3) on tire, en désignant 
par s un infiniment petit du premier ordre : 

AP = Av {t. 4- c). 

Soit V) un autre infiniment petit du premier ordre, on aura : 

p = 2 ^^ (^ + ^)' 

et en faisant tendre Av vers zéro : 



P = I xAv, Pj?, = / TUiPAv. 



Nous avons ainsi, pour déterminer x,^ j/^, z,, les formules (4) 



^ =///' 



dxdydz^ 



P j7j = I I 1 T.xdxdydz, 
(4) \ ^"^ 

Py. = jjj r.ydxdydz. 



■ -ffh 



PZj = 1 1 1 T.zdxdydz, 



JIA. Remarques. — On peut souvent simplifier beaucoup 
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la recherche du centre de gravité d'un soUde homogène, à 
Taide des remarques suivantes dont la démonstration ne 
présente aucune difficulté : 

1° Si la surface du corps est symétrique par rapport à un 
plan, le centre de gravité est sur ce plan ; 

2^ Si la surface du corps admet un plan diamétind, le 
centre de gravité est dans ce plan; 

3° Si la surface du corps a un axe de symétrie, le centre 
de gravité est sur cet axe ; 

4° Si le corps a un centre de symétrie, ce centre est le 
centre de gravité. 

§ IL — Centre de gravité d'une surface ou d'une ligne. 

45. Supposons qu'un corps s'étende suivant un plan ou 
suivant une surface courbe, et qu'il ne présente partout 
qu'une épaisseur extrêmement petite, dans le sens de la 
normale au plan, ou à la surface, on pourra faire abstraction 
de cette épaisseur, et concevoir que toute la matière dont le 
solide est formé se trouve située sur la surface ; c'est ainsi 
qu'on est conduit à considérer une surface comme étant 
matérielle, et par conséquent comme ayant un centre de 
gravité. Nous supposerons la surface homogène ; alors dans 
chacune des équations des moments telle que : 

nous pouvons remplacer les poids par les surfaces corres- 
pondantes; si do) est l'élément de surface au point x, j/, z, 
S la surface totale, on aura : . 

I 

Sy, = jydtù, |. s = jd(ù. 

Considérons d'abord le cas d'une surface plane; en prenant 
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dxdy pour élément de surface, on aura 
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Sa?, = 1 / xdxdyA 
Sy. = \\ ydxdy, 



= 11 dxdy. 



46. On peut effectuer une intégration par rapport à x ou 

à y ; soit par exemple à trouver le 
centre de gravité de la surface 
B' AMNB A'M'N'B' comprise entre 
les deux ordonnées a; = a, a? = 6 
et les deux courbes : 



y 




■ 


T^8 


31 




M' «• 




â 




^ 


■^ 


• 


A 




m 








M 


ê 





d 



-■* On aura : 



S = f\y'-y)dx, 
Sa?j= / {y' '-y)xdx, 
^y. = \ j\y''-'f)dx. 

47. En coordonnées polaires, soit à trouver le centre de 



. p 52 gravité du secteur OAMB; on 



prendra alors pour élément d'aire 
rdrd^\ les moments relativement 
à Ox et Oy seront : 

rdrrfO X r cos'ô, rrfrdO X r sîn 0* 

On aura donc : 




S ^ ÇÇrird\ 

Sj?, = Il r* ces OdrdO, 

Sy» = \\r^ si 



sin e drrfOi 
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On peut intégrer pai' rapport à r depuis r = jusqu'à r = le 
rayon de la courbe, et l'on a : 

S =i Tr^ d% 
Sx,= l Pr«cosOde, 



Sy. = ij[' 



r' sin e de. 



« 

48. Pour les surfaces dans l'espace, on pourra prendre : 



et l'on aura ainsi : 



dz dz 
Les quantités j; et^- seront tirées de l'équation de la 

surface, et les intégrales doubles s'étendent à toute la partie 
du plan des xy, sur laquelle la surface se projette. 

49. Centre de gravité d'une ligne. — Des considérations 
analogues à celles que nous avons développées pour les 
surfaces, conduisent à considérer une ligne droite ou courbe 
comme étant matérielle et par suite comme ayant un centre 
de gravité. 

Si nous supposons la ligne homogène, et si nous rempla- 
çons dans l'équation des moments les poids par les longueurs 
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des arcs qui leur sont proportionnels, nous aurons : 

S= j ds, SXi =./ xds, Syj = / yds^ Sz^ = i zds; 

en prenant trois axes de coordonnées rectangulaires, on 
aura: 



X 



». = 



Si la ligne est plane, on aura simplement : 



Sa;. =Jx y/ 1 + ^1 dx. 



Sy,=fyy/i^%dx, 



=fV 



dx^ \ r / dy\ 

1 + . - . dx. 



dx' 



§ III. — Exemples divers de la détcr mi nation des centres de gravités 

Centres de gravité des lignes. 

50. Ligne droite. — Le centre de gravité est au milieu 
de la longueur. 

51. Ligne brisée. — Au milieu de chaque côté, on appli- 
quera une force verticale proportionnelle à la longueur de ce 
côté, et on cherchera le centre de toutes ces forces parallèles, 
soit par la composition successive des forces, soit par les 
formules qui déterminent ses coordonnées. 

52. Contour d'un triangle. — Aux milieux A', B', C des 

Despeyrous. — Mécanique. 4 
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côtés, nous avons des forces parallèles proportionnelles à 
B BG, AC, AB. Soit D le point d'ap- 

''i ■'■'' /\ plication de la résultante des forces 

appliquées en B' et C ; on aura : 

A'C 




CD 
B'D 



AC 
AB 



I nf 



AB 



Donc A'D est la bissectrice de 
Tangle A', et le centre de gravité 
cherché coïncide avec le centre du cercle inscrit au trian- 
gle A'B'C. 

53. Arc de cercle. — Soit C le milieu de Tare AB; le 

Q centre de gravité de cet arc sera sur 
OC; soit a?, sa distance au point O; 
désignons par s l'arc CM et par S l'arc 
AB, nous aurons : 

Sa?| = I xds; os = r cos 6, 
5 = RO, S = 2 R a, 

ces dô = 2R sin a. 
R sin a Rc 




i%x^ = R / 



x,= 



en désignant par c la corde de Tare. 

54. Centre de gravité d'un arc de cycloïde. — Soit OM 
l'arc dont nous cherchons le centre de gravité ; on aura pour 
le coefficient angulaire de la tangente en un point M : 



ou 



d y _ M P _ ^^QPx PR 
da?~QP"" QP 

dx 



=r-i 
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en désignant par a le diamètre du cercle générateur; on en 




Fin 5i 



\ 



ds _m/ a 
' dx Y X 



*\Sa?|= / Xj"dx=l t/axdXy 



c'est à dire : 



On déduit de là : 



S =: 2 Kar, Sx^ = I X Vax^ 






Pour déterminer j/„ nous remarquerons que Ton a : 
fy^=iy yx^ij'^£ Vx dx = 2y |/i - îjv^^^^dx', 

par conséquent : 

h. %. 

Sy^=iy Vax -4- - Kâ (a — x^ + C, 

ô 

mais pour a; = 0, y ^ n= ; donc : 
Pour l'arc OA, a; = a; on a alors : 



X, 



a 
3' 



_ T.a ta 
»' - T - T* 
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Svrikcet. 

55. Parallélograiiime. — Le centre de gravité est au 
centre de la figure. 

Triangle. — Considérons une médiane, et par cette ligne 
menons un plan perpendiculaire au triangle ; c'est un plan 
diamétral pour les cordes parallèles au côté correspondant ; 
il contient donc le centre de gravité qui, dcA-ant être en 
outre dans le plan du triangle, sera sur la médiane. C'est 
donc le point de concours des médianes. 

Remarque. — Le centre de gravité de la surface d'un 
triangle est le même que celui du système de trois poids 
égaux dont les centres de gravité seraient situés aux sommets 
du triangle. 

56. On peut également trouver le centre de gravité d*un 
triangle par le calcul. 

Rapportons le triangle à deux 

axes de coordonnées rectangulai- 

^ res passant par le sommet A, et 

dont l'un soit parallèle au coté 
RG. 
On aura : 

j pour AB y =mœ, 

■ 

pour AC y* = m'x, 
[m --m') h* 




Fi^ 36. 



D 



S«, = j {y — s')rdx = 



(m — m') k 
3 



d'où : 



«,= 



ih 



y. = 



(m + m') h 
3 
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Le point E, milieu de BC, a pour coordonnées : 
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» == A; y' = ' — ^ — ' 


On a donc : 









Le centre de gravité se trouve donc en G, aux deux tiers 
de AE. 

57. Centre de gravité d'un secteur circulaire. — Soit un 
p.^ 57 secteur circulaire AOB, dont l'angle 

au centre est 2 a. Nous aurons : 

S = R* a, 

\= j lr*drcos^d^ = — 1 cosOrfO 

2R' sin a 




2R sin a 

en désignant par c la corde AB et par l l'arc AB. 

L'abscisse est les | de celle du centre de gravité de l'arc AB; 
on peut s'en rendre compte en décomposant le secteur en 
secteurs infiniment petits, que l'on peut assimiler à des 
petits triangles, dont tous les centres de gravité sont sur 
l'arc A'B' tel que A' .= f OA. Reste à trouver le centre de 
gravité de A'B' ; il est évident que son abscisse sera les f de 
celle du centre de gravité de l'arc AB. 

58. Centre de gravité du segment de cercle. — On peut 
Je déduire de celui du secteur AOBD et du triangle AOB. 
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Désignons par : 
S la surface du triangle, x l'abscisse de son centre de gravité, 



S' — 

S' — 



segment, x' 
secteur, a;' 




On aura 



AB = c, 

ADB = /. 

OC=A, 

OA = R. 



S' =Sh-S', 
SV = SiF + S'a!', 



S'rrjR/, » ==-37' 



S =ic*, 



2A 



S' = i (RJ — cft), 



RV; 
3 



{ (R / - cft) »• = ^ - ^* = 5 (R* 



-A») = 



12 



0?'=:^ 



6R/ — c* 



or : 



c = 2R sin 5^1 A = R cos 5^ 



On aura donc : 

/ — R sin ^ 

59. Centre de gravité du segment compris entre les 
ordonnées a; = a a; = ^ et une courbe du deuxième 
degré. - Les deux ordonnées de la courbe correspondant à 
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une même al)scisse seront : 
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S = 



\y 



y' z=: mx -h n -^ Vax^ 4- 6a? + c, 
y* = mw + n + Vax^ -i- bx -h c^ 

I (y' — y') dx = i iVax^ + fra? 4- c da?, 
Sa?, = lx(jy'—y')dx=i iVax^ -h 6a? -h cxdx, 
8^1=::=^ l(y''— y'*)(laî = 2 Ik'aa?' + 6a?H- c (wo? + «)da?. 

Soient « et P les abscisses des 
points A et B. 

/ \^ax* -i- bx -^ c xdx 

' 4- 6a? 4- c da? 




aa?* 4- 6a? 4- c (wa? 4- n) do? 



rVaa?* 



4- 6a? 4- c do? 



toutes les intégrations peuvent s'effectuer sous forme finie. 

Si m=n=a = c = a = p = a?, 

YsiA 40 on trouvera le centre de gravité du 
segment CADB de la parabole, 
limité par la corde CD perpendi- 
' culaire à Taxe. 




X,— 



f'yr^ 



X xdx 



2 a? 



r^' 



- , 52 , 
X ax sa?» 



-g a?. 



60. Centre de gravité de Taire de la cycloïde ABC. — Ce 
point est évidemment sur Taxe de symétrie CD, 



COURS DE MÉCANIQUE. 




S = j ydx, 

jy^dx 
2»t = -^ 



jydx 

Si ilous appelons ç l'angle 
BOM et a le rayon du cercle générateur, on a : 

a? = a (9 — sin ©); y = a (1 — cos <p), 

X29C 
(1 — 3 cos 7 + 3 cos* 9 — cos* ç) rff 



sy,= a 



(1 — 2 COS ç + cos* (p) df 



J^2lt /•2IÏ /^K 

cos 9 dç = 0; I cos* 9 dç = 0; 1 cos* 9 ^9 

= / sîn* 9 d9 = I / (cos* 9 + sin* 9) df = tt. 



ly,= a 



ii: -4- 3tc 5a 



».= 



5a 



2x4-x 3 '• 6 

61. CentroB de gravité des surfaces courbes. — Les 

formules générales pour trouver le centre *de gravité des 
surfaces courbes sont, comme nous l'avons vu en posant : 

dz dz 

^ dx* ^ dy' 



S = Cfdx dy l/l -I- p« H- q\ \ 
Sa?i = I |a?da?dy Kl +p* H- g*, 
Sy, = jiy dx dy |/l -1- p* 4- ?*, 
S5, = l jzdx dy |/l 4- p' -I- ?*, 



(A) 
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Nous allons appliquer ces formules générales à quelques 
exemples. 

62. Centre de gravité d'une portion de surface sphérique. 

— Soit la sphère : 

a?* + y* + -' = a*. 
Nous aurons : 

— X — y «y! : : a 



^ 5 



-J; |/l+p.+ J« = ^ 



Dans ce cas on déduit des formules (A) : 

S = a /T-^7-^; S-i = a ÇÇdx dy = a S„ 

en désignant par S, la projection de la surface S sur le plan 
des xy^ par conséquent en désignant par : S„ S„ S, les 
projections de la surface S sur les plans des yz, xz et xy^ on 
aura : 



a S, 

s ' 



a s, 

S ' 



a?. = 



flS, 



Application au triangle sphérique. — Soit R le rayon de la 

sphère, h la distance du centre de 
S ^ • /* gravité du triangle sphérique au 

plan OBC; on aura, en désignant 
par a, 6, c les côtés et A, B, G les 
,ç angles du triangle sphérique : 




* = 



RS, 



S = R» (A + B 4- C — ^); S, = PBC = BOC — BPO - CPO, 

BOC = fR'fl, 

PO B est la projection de AOB, 

AOB = iR»c; POB = iR»ccosB, 
PO C est la projection de AOC, 

AOC = i R' ft; POC = • R» 6 cos C. 
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Donc ; 



h = 



R a — 6 cos C — c cos B 
2 Ah-B + G — iç 



On trouvera de même les distances du centre de gravité aux 
plans OAC, OAB. 

63. Centres de gravité des surfaces de révolution. — La 

recherche des centres de gravité des surfaces de révolution 
peut s'effectuer à l'aide de simples quadratures. 

Considérons la surface engendrée par la révolution de 
l'arc AB, d'une courbe plane, tournant autour de Ox. Soit 
MM' =zd8] MM' er^endre la surface latérale d'un tronc de 
Cône : 

dS s=: 2i7 y ds^ 

S = 2z fy ds. 



Le centre de gravité de la surface courbe engendrée par MM' 
est sur OXj entre m et m'; si j'applique le théorème des 
moments, j*aurai : 

Sa?i = 2xla7y (l«, 
Ixyds / xyy 



F.543 



8 



M. 



dûd^ 



/"" rV 



dxr 



-I L J. 

m m' b 



jf Dans l'expression de x^ on doit 
considérer y comme une fonction 



de X donnée par l'équation de la courbe. 

Exemples pour la détermination des centres de gravité des volumes. ' 

64. Prisme triangulaire. — Il est au milieu de la ligne 
qui joint les centres de gravité des deux bases. Il en est de 
même pour un prisme quelconque. 
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65. Pyramide triangolaire. ^ Le plan qui passe par AD 

et le milieu Ë de BG est un plan 
diamétral, il en est de môme du plan 
qui passe par CD et le milieu F dé 
AB. Ces deux plans se coupent sui- 
vant la droite DH qui joint le som- 
met D au centre de gravité de la 
base. Il est facile de voii' qu'il se 
trouve sur DH au f de DH à partir 
du point H. 

Le centre de gravité du tétraèdre coïncide avec celui 
du système de quatre poids égaux dont les centres de gravité 
seraient situés aux quatre sommets. 

66. Secteur sphérique. — Soit le secteur sphérique 
engendré par la révolution du secteur circulaire AOC autour 
de OC. Un raisonnement analogue à celui qui a été fait 
dans le cas d'un secteur circulaire, montre que le centre 

de gravité est le môme que celui de là 
zone engendrée par Tare ac, obtenu en 
prenant : 

30A 




•Ofl = Oc = 



4 



Le centre de gravité de cette zone est 
le point Qj milieu de cd; soit OC = R, 
DC = H, on aura : 

20flf = Od + Oc = ? (OD + OC) = l (2 OC — DC), 

On pourra en conclure le centre de gravité du segment 
sphérique à une base qui est la différence du secteur 
sphérique et d'un cône. 

67, Corps symétriques par rapport à un axe. — Prenons 
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Taxe de figure pour axe des a?, désignons par X l'aire de 
la section perpendiculaire à cette droite, et qui répond à 
Tabscisse x ; on décomposera le volume en tranches infini- 
ment minces, perpendiculaires à l'axe de figure ; le volume 
d'une de ces tranches sera Xda;, et son centre de gravité, 
qui sera sur Taxe de la figure, aura pour abscisse x. On 
aura donc : 



J% Ja. 



On est donc ramené à des intégrales simples, si on a su 
trouver l'expression de X en fonction de x. 

68. Exemple. — Soit à trouver le centre de gravité du 
segment de l'ellipsoïde : 



a?» y« 



«1 



0» "^ i» ■*" c« ~ *' 
compris entre les plans : 

« 

» = a, a? = p. 
La section dont l'aire est représentée par X est l'ellipse : 



6' c* o' 



on aura 



d'où : 






3 , „, 2a» — a* — P» 



Si « = p = o, 
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on trouve : 
3a 
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j 


B 






'A 








h 


^^r 




X 





i 


l 


) 





§ IV. Théorèmes de Guldin. 

69. I. Théorème relatif aux surfaces. — Soit ÂB un arc 

de courbe de longueur / tournant 
autour d'un axe Ox situé dans son 
plan, S la surface engendrée, G le 
centre de gi-avité de Tare AB, j/, l'or- 
donnée de ce point. On a : 

d'où : 

Donc: 

La surface engendrée a pour mesure la longueur de 
Varc AB multipliée par la circonférence que décrit le centre 
de gravité de cet arc. 

Remarque. — Si la courbe au lieu de tourner de 2i: tourne 
seulement de l'angle ô, S' désignant la surface engendrée, on 
aura évidemment : 

S' e 

g = -g- ; par suite : S' = e/y, 

• 

mais 6i/j est Tare décrit par le centre de gravité. Donc : Si 
une courbe plane tourne d'un angle quelconque autour d'un 
a^xe situé dans son plan, la surface engendrée est égale à la 
longueur de la courbe multipliée par l'arc décrit par son 
centre de gravité. 

70. II. Théorème relatif aux volumes. — Soit ABB'A' 
une surface plane comprise entre leB deux ordonnées AA', 
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BB' et les deux courbes AB, A'B', dont nous désignerons 

par y et y* les ordonnées cor- 
respondant à une même valeur 
de X, Le centre de gravité de 
cette surface plane aura son or- 
donnée déterminée par l'équa- 
tion : 




Sy, = i j^Cff'-nd"^. 



Le volume V engendré par cette surface, tournant autour d'un 
axe Ox situé dans son plan et qui ne le traverse pas, sera : 

On a donc : 

Ainsi : Le volume engendré par la révolution d'une aire 
plane autour d'une droite située dans son plan, est égal à 
Vaire de la surface génératrice, multipliée par la circonr 
férence que décrit son centre de gravité. 

Même remarque que précédemment, si la surface tourne 
d'un angle au lieu de tourner de 2?:. 

71. ExtenBlon do deuxième théorème de Guldin. — Le 

théorème de Guldin relatif aux vo- 
B lûmes peut être étendu de la ma- 
nière suivante. 

Si une surface plane se transporte 
dans l'espace, de telle sorte qu'un 
de ses points reste toujours sur une 
courbe AB et que son plan demeure 
nornml à la courbe, le solide engen- 
dréjpar lemouvcment de cette surface 
aura pour mesure Vaire de la sur- 
face multipliée par la courbe que décrit son centre de gravité. 




F.P 4^ 
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En effet, considérons deux points infiniment voisins M et 
M' de la courbe ; le plan osculateur de la courbe en M est 
coupé par les deux positions consécutives du plan de la 
courbe mobile suivant les droites MO, M'O. est le centre 
de courbure en M ; les deux plans se coupent suivant une 
droite passant par le point et perpendiculaire au plan 
osculateur en M ; cette droite est Taxe du cercle osculateur. 
On. pourra imaginer que la courbe tourne autour de cette 
droite de Tangle infiniment petit MO M', pour passer de la 
première position à la seconde. Alors le théorème de Guldin 
relatif au volume engendré est applicable ; il le sera encore 
quand on passera de M' en M', etc. Le théorème est donc 
démontré. 

72. Volume du cylindre tronqué. — Le volume d'un 
cylindre tronqué dont la base est sur le plan des xy et les 
arêtes perpendiculaires à cette base est exprimé par : 



:=^\\ z dxdy. 



Soit 9 l'angle de la base supérieure avec la base inférieure ; 
les éléments de Taire de la base supérieure sont : 

àx dy 1» • X X 1 A 

1 au'e totale sera : 



cos 9 ces 9 

A désignant l'aire de la base inférieure. 

Si donc Z| est l'ordonnée du centre de gravité de la base 

supérieure, on aura : 

z, = ÇÇiJLl d»oii : kz, = ffz dx dy = V; 

cos 9 * JJ C0S9 ' JJ 



cos 9 
ainsi : 



V — * Aéff 



Donc : le volume est égal à la base multipliée par la distance 
à celle base du centre de gravité de la base supérieure. 
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73. Remarque. — La projection du point G est le 
point G', centre de gravité de la base inférieure; on a en 
effet : 



ces 9 
ou bien : 



- =ij 



X dxdy 

cos 9 



cos 9 



■=// 



y dx dy 

COS<p 



Aa?j =: j j xdx dy; ky^ = j j y dx dy. 



Ro43 



/^ 




<J^ 



On trouve donc pour x^ et j/^ 
les valeurs mêmes auxquelles 
on est conduit en cherchant le 
centre de gravité de la base 
inférieure. Ainsi les centres 

X de gravité des sections planes 

< Il 

faites dans un cylindre, sont 
tous sur une même parallèle 
aux génératrices. 

74. On peut en conclure que : 
Le volume d'un cylindre tronqué quelconque est égal à 

l'aire d'une section droite multipliée par 
^ la distance G G" des centres d£ gravité des 
bases. 
Soit AB la section droite du cylindre. On 
• D aura : 

vol. ABEF = surf. AB X G'G; 
vol. ABCD = surf. AB X G'G"; 

B et par conséquent : 

vol. CDEF = surf. AB X GG*. 

§ V. — Quelques propriétés du centre de graoité. 

75. Problème. — Soient M', M', W... les centres de 
gi'avité de plusieurs corps, de poids p', p\ p'"... dont la 




F.g5i 
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somme est P, A un point auquel on applique des forces 
dirigées suivant les droites AM', AM\ AM'^ et égales 
respectivement à : p'AM', p'AM", p'^kM^... On demande 
de prouver : 1° que la résultante des forces passe par un 
point fixe, quel que soit le point A ; 2® de trouver ce point 
fixe ; 3P de donner uile expression simple de la résultante. 
Soient : 

x\y\ ï les coordonnées de M' 
x\ y\ 2' — de M' 

aj^ y*, y" — de M^ 

a, P, Y — de A 

Décomposons chacune des 
forces en trois autres paral- 
lèles à Orr, Oj/, Oz; la com- 
posante parallèle à Ox dé la 
force dirigée suivant A M' 
sera : 

p\ AM' X cos (AM', X) = p\ AM' ^^^-^^ = p' {x' - a). 
Soient : X, Y, Z les composantes de la résultante ; on aura : 

Z = 2p'2'-Py. 

Or, si x^, y„ z^ désignent les coordonnées du centre de 
gravité des corps M', M'... on a : 

^Fx'=?x,; ^Vy'=Py,; ^Ff=fz,. 
On peut donc écrire : 

(1) X = P(ar,~a); Y = P(y,^P); Z = P(i.-y), 

et les équations de la résultante seront : 

a? — a_ y — P _ ^ "" Y 



Despbyrous. — Mécanique. 



u 
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On voit que cette résultante passe constamment par le centre 
de gravité G (^Cj, y„ z^) quels que soient a, P, y, c'est à dire 
quel que soit le point A. Désignons par R cette résultante, 



on aura : 



R = ^X\ 4- Y« H- Z'^ 
ou par les équations (1) : 

R = P K(a?. - a)* -h (y. — &)• -f- {z, — y)* = P X AG. 

Dans le cas où le point A coïncide avec le point G, on a le 
théorème de Leibnitz : 

Si on applique au point G des forces dirigées suivant GM', 
G M'... et égaler respectivement dp'GM',p'GM'... toutes ces 
forces se font équilibre. 

76. Applications. — Il y a équilibre entre trois forces 
appliquées au centre de gi'avité d'un triangle et représentées 
en grandeur et en direction par les droites qui vont de ce 
point aux trois sommets. 

Il y a équilibre entre quatre forces appliquées au centre 
de gi'avité d'un tétraèdre et représentées en grandeur et en 
direction par les droites qui vont de ce poiiH aux quatre 
sommets. 

77. Propriété remarquable du centre de gravité d*an 

système de points matériels 

Rg&2. ^ pesants. — Soient : les corps 

'^ M, M', M^.. dont les poids 
p, p\ p\.. ont une somme P, 
^ ••" G leur centre de gravité, un 
: ^ point quelconquei Posons : 



OM=r,OM' =r\ 0!A' = r\,. OG=R, 
d,,, = MM' ; rf,„ = MM'... rf,„ = M' M\.. 



STATIQUE. 67 

On a^ en désignant par X, Y, Z les coordonnées du poiîit : 

PX =pa? 4- p'aî' -f- pV -f- ... 
PY=jpy4-ii'y' 4-py 4- ... 

PZ =p;: 4-p'2' -l-pV -H .*. 
d'où : 

(!)P«R»=p«r*-hp'V*4.p'V'*... +2pp' {XX' +yy^ -^zz^)^ 

+ 2 pp' (a?a?' 4- yy' 4- af«' ), 
+ 2 py (0^0?' 4- yy H- ^V), 



Or, on a aussi : 

i,*.i = r* 4- r" — 2 {œx' 4- yy' 4- «2' ), 
d.'„ = r* 4- r** — 2 (a?a?' 4- yy' 4- la' ), 
d,\, = r'« 4- r" — 2 (a;' a?* 4- y'/ 4- z'z'). 

On peut tirer de là les valeurs des quantités xx* + yy' 
+ zz\.. et les porter dans (1); on trouvera: 

FR« = P (pr« 4- p'r'' 4- pV» 4- ...) - W d,\, 4- p/ d,»,. 

4-pyd,«„4- ...] 

Cette formule donne la distance R du centre de gravité G à 
un point quelconque en fonction des distances des points 
M, M' à ce point et des distances mutuelles de ces points. 
De réquation précédente on déduit : 

(2) pH 4- pW^' 4- pV* 4- '... = PR' 4- 1 W d.\, 4- pf d,\, 

+ yp'd»%i+ •*.] 
Quand le point varie, on voit que : 

pr^ 4- p'r'^ 4- pV* == PR* 4- Const. 

Donc le minimum de : 

pt^ 4-p'r" 4- pV* 4- ... 

Èi lieu pour R = 0, c'est à dire pour le centre de gravité. 
Donc le centre de gravité jouit de cette propriété que : 
La somme des carrés dé ses distances aux points donnés 
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multipliées respectivement par les poids de ces points est un 
minimum. 

Si le point se meut sur une sphère ayant pour centre le 
point G, la quantité 

jpr* + p'r^* -h ... 

reste constante. 

Si p=:p' = p' ... et si R = 0, l'équation (2) donne 
en désignant par n le nombre des points : 

<*•%! + <^o%i ••• -^ ^i*»t + ... = » [r* + r'* 4- ...J 

Donc : La somme des carrés des distances mutuelles des 
centres de gravité de n poids égaux est égale à n fois la 
somme des carrés des distances de ces points au centre de 
gravité de Vensemble, 



CHAPITRE IV 



DES COUPLES 



78. Définitions. — Nous avons déjà donné la définition 
du couple. On appelle bras de levier d'un couple la 
perpendiculaire commune AB aux deux forces du couple, 
moment du couple le produit P X AB, de Tune des for- 
ces par son bras de levier. Ce que nous aurons à dire 
des couples en statique sera indépendant de TefTet que 
produisent les couples sur les corps. Mais, quand on voudra 
se faire une idée des sens respectifs de différents couples, 
situés dans le même plan, on pourra supposer que les milieux 
de leurs bras de levier sont fixes; alors, Teffet de chaque 
couple sera de faire tourner le corps autour du milieu de 
son bras de levier, et Ton pourra distinguer le sens des 
couples, en distinguant les couples qui tendent à faire tourner 
dans un sens d'avec ceux qui tendent à faire tourner en sens 
conti-aire. 

79. Translation des couples. — Nous allons donner pour 
les couples un théorème analogue à celui que nous avons 
donné pour la translation d'une force en un point quelconque 
de sa direction. 

Théorème. — Un couple quelconque peut être transporté 
où l'on voudra dans son plan, ou dans tout autre plan 
parallèle, et tourné comme on voudra dans ce plan, sans 




< -? 



Pif 55 
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que son effet sur le corps auquel il est appliqua soit changé, 
pourvu qu'on suppose le nouveau bras de levier invaria- 
blement attaché au premier. 

Divisons la démonstration en deux parties; supposons 
d'abord le nouveau brftp dQ levier parallèle à Tancien. 

Soit AB le bras de levier du 
premier couple; je dis qu'on 
peut lui donner pour bras de 
levier A' B' égal et parallèle à 
AB. Nous ne changerons rien 
aux conditions dans lesquelles 
se trouve le corps si nous ap- 
pliquons à A' et B' des forces 
égales et contraires à P, puis- 
que ces forces se détruisent 
deux h deux. Mais les forces — P appliquée en A' et — P 
appliquée en B ont une résultante OH = — 2P appliquée 
en ; les forces P appliquée en A et P appliquée en B' oht 
une résultante OK = 2P; OK et OH se détruisent et il 
reste le couple P, — P appliqué sur le bras de levier A'B*. 
y .. \rP En second lieu, faisons 

tourner le bras de levier 
dans le plan du couple. 
Supposons que les deux 
bras de levier se coupent 
en leurs milieux respectifs . 

J'applique aux points A' 
et B' deux forces égales et 
contraires è P. Les forces P, •- P appliquées en B' et en B 

ont une résultante dirigée suivant OK, bissectrice de 
l'angle BOB'. Les forces P, — P appliquées en A et en A' 
ont une résultante dirigée suivant OH, bissectrice de 
l'angle AOA'; ces deux résultantes se détruisent, et il reste 
le couple P, — P ayant pour bras de levier A'B'. 
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80, Théorème ~ Un couple peut être remplacé par un 
autre couple de bras de levier différent, pourvu que leurs 
moments soient égaux. 

On peut remplacer le couple (P, — P) ayant pour bras de 
levier AB par le couple (Q, — Q) ayant pour bras de levier 
BC, pourvu que l'on ait : 

PX AB^Q XBC. 



Fig 55 



-p 



D 



OU 



PX ABrrQ XBC. 



Supposons d'abord que nous 
-« n'ayons que le couple (P, — P) 
ayant pour bras de levier AB. 
Appliquons' en B et en C deux 
forces égales et contraires à Q. 
Les deux forces — P et — Q 
appliquées en B ont une résul- 
tante — (P + Q) appliquée en 
ce point. Les deux forces P et Q 

appliquées en A et C ont une résultante P + Q qui sera 

appliquée en B si on a : 

P BC 

q'^ab' 

Cette résultante détruira la première et il ne restera plus 
que le couple Q, — Q ayant pour bras de levier BC. 

Composition des couples situés dans un même plan 
ou dans des plans parallèles. . 

81. Théorème — Deux couples situas dans un même 
plan ou dans des plans parallèles se composent en un seul 
situé dans un plan parallèle aux plans des couples donnés 
et dont le moment est égal à la somme ou à la différence des 
moments des couples donnés. 

Soient : (P, — P), (Q, — Q) les couples donnés dont les 
bras de levier sont p et g. Nous pouvons les remplacer par 
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deux autres : (P', — P'), (Q', — Q') ayant le même bras de 
levier a, pourvu que Ton ait : 

Pp = P'a, Qq = Q'a. 

Ces deux couples ayant même bras de levier se composent 
en un seul [P' + Q', — P' — Q'] s'ils sont de même sens 
et [P' — Q', — (P' — Q')] s'ils sont de sens contraires. 
Dans le premier cas, le moment du couple résultant sera : 

(P' + Q') a = Pp + Qq; 
dans le deuxième : 

(F^Q')fl = Pp — Qg. 

Le théorème est donc démontré. 

On peut dire que : Le moment du couple résultant est 
égal à la somme alge*ôrique des moments des couples. 

Le théorème s'étend de lui-même à un nombre quelconque 
de couples. 

On voit que, pour la généralité du théorème, nous regardons 
comme positifs les moments des couples qui tendent à faire 
tourner leur bras de levier dans un certain sens, et comme 
négatifs ceux qui tendent à le faire tourner en sens contraire. 

Composition des couples situés dans des plans quelconques. 

82. On peut d'abord remplacer les deux couples par 

a;R deux équivalents (P, — P), 
Fig 56 /' \ (Q, — Q) ayant un même bras 

de letier AB dirigé suivant 
l'intersection des deux plans, 
et ayant des moments égaux 
à ceux des couples donnés: 
Les forces P et Q se com- 
poseront en une seule R; il 
'r en est de même des forces 

— P, — Q qui se composeront en une seule — R. 
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Les deux couples donnés seront donc remplacés . par le 
couple (R, — R). 
Les moments des trois couples sont : 

P X AB; Q X AB; R X AB. 

Ils sont donc entre eux comme P, Q, R. 

Donc : 

Si l'on mène dans les plans de deux couples donnés deux 
droites AP, AQ perpendiculaires à l'intersection de ces 
plans et proportionnelles aux moments de ces couples^ flx 
diagonale AR du parallélogramme construit sur AP et AQ 
représentera en grandeur le moment du couple résultant, 
dont le plan passera par cette diagonale et par l'intersection 
des plans des deux couples donnés. 

On pourra donc toujours réduire à un seul tant de couples 
que Ton voudra agissant sur un corps, en les composant deux 
à deux. 

83. Réciproquement. — On peut toujours décomposer 
un couple en deux autres situés dans des plans donnés, 
pourvu que ces plans et celui du couple proposé se 
rencontrent suivant une même di'oite, ou suivant des droites 
parallèles. 
Soient en effet DAH le plan du couple donné, G AH et 

BAH les plans qui doivent contenir les 
couples composants; menons dans ces 
trois plans les droites AB, AC, AD per- 
pendiculaires à AH; prenons AD égal au 
moment du couple donné, et construisons 
le parallélogramme ABCD; AC etAB 
seront les moments des couples compo- 
sants, lesquels couples seront dès lors 
déterminés. 
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On peut encore opérer comme il suit : 
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Soit OH rintersection de nos trois plans; menons un plan 
„ quelconque qui coupe ces plans 

suivant les droites OX, OY, 
OU; nous pourrons tourner 
le couple donné dans son plan 
de manière que l'une des for- 
ces P soit dirigée suivant OH, 
alors l'autre force rencontrera 
OU en D, construisant le parai- 
lélogramme OABD. 
Appliquons en B deux forces égales et contraires P, — P, 
ce qui ne change rien. Alors, nous avons le couple (P, — P) 
appliqué suivant BO, et le couple (P, — P) appliqué suivant 
BD. Ce dernier couple peut être transporté parallèlement à 
lui-même dans le plan H X, et on peut lui donner pour bras de 
levier A ; les deux couples composants seront donc appli- 
qués, l'un sur OA, l'autre sur OB, et la décomposition est faite. 
Si le plan XOY a été mené perpendiculaire à OH, les 
lignes OA, OB, OD seront proportionnelles aux moments des 
couples, et on a une nouvelle démonstration du théorème 
relatif à la composition des couples. 

Expression plus simple des théorèmes qui concernent 

la composition des couples. 

84. On peut faire connaître entièrement tout ce qu'il est 

nécessaire de connaître dans un 
couple, en opérant comme 
suit : Soit AB le bras dei levier 
d'un couple situé dans le plan 
MN; élevons au point A une 
perpendiculaire à ce plan, et 
portons sur cette perpendicu- 
laire une longueur A I égale au 
moment du couple; cette quantité AI, envisagée tant au 
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point de vue de la direction que de la grandeur, sera dite 
l'axe du couple. Il resta encore à déterminer de quel côté du 
plan MN la perpendiculaire doit être élevée; nous la 
mènerons d'un côté tel que ; pour un observateur couché 
le long de AI, les pieds en A, la tête en I, le couple tende à 
faire tourner son bras de levier A B autour du point A, dans 
un sens déterminé, dans le sens direct par exemple. Il est 
visible que, quand la quantité géométrique AI sera donnée, 
le oouple sera entièrement déterminé, pour son plan, son 
sens et son moment. Enfin la quantité AI peut être trans- 
portée parallèlement à elle-même où on voudra. Quand on 
aura à s'occuper de plusieurs couples, on mènera les axes 
de cas couples à partir d'un môme point, d'ailleurs arbitraire, 

La considération des axes des couples rend les énoncés 
relatifs à la composition des couples entièrement semblables 
à ceux qui se rapportent à la composition des forées. On voit 
d'abord que : 

Pour composer des couples dont les axes sont parallèles, 
il suffit de transporter en un môme point tous ces axes qui 
sont alors en ligne droite, de faire la somme de tous ceux 
qui sont du môme côté de l'origine commune, et de 
retrancher la plus petite somme de la plus grande ; ce qui 
restera représentera en grandeur Taxe du couple résultant, 
dont la direction sera celle de la plus grande somme. 

On peut simplifier encore cet énoncé et considérer comme 
positifs les axes dirigés dans un sens, comme négatifs ceux 
dirigés en sens contraire, et dire que l'axe du couple 
résultant est représenté en grandeur et en direction par la 
somme algébrique des axes des couples composants. 

lia composition des couples dans oe cas est donc identique 
à celle des forces agissant suivant la même droite. 

85. Supposons maintenant que les deux couples ne soient 
pas dans le même plan. 




-P/ 
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Soient les deux couples donnés (P, — P), (P', — P'), 
ayant le couple (R, — R) pour couple résultant ; menons au 

point A un plan perpendicu- 
laire sur AB, et dans ce plan 
faisons tourner le parallélogram- 
me APRP' d'un angle de 90°, 
il viendra en A DEC; les droi- 
tes AC, AD, AE seront les axes 
des couples, car 1° ces droites 
sont pei'pendiculaires aux plans 
des couples; 2*> ces axes sont 
dirigés dans le sens convenable ; il aura suffi en effet de faire 
tourner de 90® dans un sens tel qu'un observateur placé 
suivant AD, les pieds en A, #la tête en D, voie le couple 
(P, — P) faire tourner dans le sens direct; alors il en sera 
de môme pour les deux autres axes; » les longueurs AD, 
AC, AE sont proportionnelles aux moments des couples, 
car elles sont égales à AP, AP', AR qui sont elles- 
mêmes proportionnelles à ces moments. On peut donc 
dire que : 

Deux couples situées dans des plans différents se composent 
en un seul dont Vaxe est représenté en grandeur, direction 
et sens par la diagonale du parallélogramme construit sur 
leurs axes. 



86. Pour composer autant de couples qu'on voudra, on 
aura des théorèmes tout à fait analogues à ceux qui concert 
nent les forces ; nous signalerons particulièrement le suivant 
à cause de l'usage que nous en ferons. 

Trois couples dont les axes sont représentés en grandeur 
et en direction par les trois arêtes contiguës d'un parallé- 
lipipède, se composent en un seul dont Va>xe a pour 
grandeur, direction et sens la diagonale de ce parallé- 
lipipède. 
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Lorsque le parallélipipède est rectangulaire, en appelant G 
Taxe du couple résultant, L, M, N les axes des couples 
composants, X, ii^ v les angles que Taxe G fait avec les 
axes coordonnées, on a : • 

L = G cos X; M = G ces {jl; N = G ces v. 



G=: l/L*-f-M'+ N* 

L 

cos X = — -====1 ; cos PL 



Vu 4- M* -f. N» V\? + M« + N» 

N 



cos V = 



On trouvera de même les expressions analytiques du 
moment du couple résultant, et dés angles que fait son axe 
avec trois directions rectangulaires, lorsque les couples 
composants seront en nombre quelconque. 

87. Conditions d'équilibre des couples. — Si les couples 
sont situés dans des plans parallèles, la condition nécessaire 
et suffisante pour leur équilibre est que la somme algébrique 
de leurs moments soit nulle. 

Si les axes des couples ne sont pas parallèles, il faudra, 
d'après l'identité de la composition des axes avec celle des 
couples, que les sommes algébriques des projections des 
axes sur trois droites formant un angle trièdre soient nulles 
séparément. 

Si tous les axes sont dans un même plan, il suffira que les 
sommes algébriques des projections de ces axes soient nulles 
relativement à deux rlroites non parallèles situées dans ce 
plan; dans ce cas, les plans de tous ces couples sont perpen- 
diculaires à un même plan. 



CHAPITRE V 



COMPOSITION DBS FORGES APPLIQUÉES A UN CORPS SOLIDE. 



§ I. — Étude géométrique. 



88. Théorème. — Un système quelconque de forces appli- 
qua d un solide invariable peut toujours^ et d'une infinité 

E A p de manières, être remplacé par 

/ une force unique et un couple 

; / F.g 61 unique. 

^ '^' ^ Soit un point du corps soli- 

de, ou un point pris en dehors 
mais relié d'une manière invariable au corps; soit AP Tune 
quelconque des forces; au point j'applique deux forces 
égales contraires C et D dont la direction soit parallèle 
à AP, et Tintensité commune égale à AP. Ces deux forces 
se détruisent et ne changent rien à Tétat du corps ; mais les 
forces AP et OD forment un couple, et la force OC est la 
force AP ti'ansportée parallèlement à elle-même en 0. On 
peut donc dire qu'une force P appliquée en un point A 
d'un solide invariable peut être transportée parallèlement d 
elle-même en un point du même solide^ pourvu qu'on 
adjoigne à cette force ainsi transportée un couple situé dans 
un plan parallèle au plan AOP, et ayant pour moment le 
produit de cette force par la distance du point à la 
direction de la force. 
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Opérons de même pour toutes les forces appliquées au 
corps solide; toutes les forces appliquées en se compo- 
seront en une seule R ; tous les couples pourront de même 
ôlre remplacés par un couple unique G. Le théorème est 
donc démontré. 

Or, un couple ne peut être détruit par une force; il faut 
donc pour Féquilibre que la force et le couple soient 
séparément nuls. Ces conditions, qui sont nécessaires, sont 
évidemment suffisantes ; chacune de ces conditions s'exprime 
en général par trois équations, l'équilibre du système sera 
donc exprimé par six équations. 

89. Condition ponr qu'il y ait une résultante unique. -^ 

Toutes les forces qui agissent sur le solide rigide étant 
ramenées à une force et à un couple, si la force et le couple 
ne sont pas nuls séparément, il n'y aura pas équihbre ; on 
peut se demander dans quel cas le système admettra une 
résultante unique. 

Supposons donc que la force R et le couple G, *— G aient 
une résultante unique BS; soit BS' égale et contraire à BS ; 
cette force BS' devra faire équilibre à la force R et au 

couple G, — G. Transportons la 
*^ force BS' au point 0, ce qui 

nous donnera la force OD et le 
couple BS', OC. Les deux forces 
OR, OD ont une résultante; cette 
résultante devra être nulle; les 
deux couples se composent en 
un seul qui devra être nul. Donc 
tout d'abord, les deux forces OR, 
OD devront être égales et opposées. Ainsi la force BS' doit 
être parallèle à R; il en résultera que le plan du couple 
BS', OC sera parallèle à R; mais pour que ce couple 
détruise le couple G, — G, il faut que les plans des deux 
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couples soient parallèles ; donc, pour que Téquilibre ait lieu, 
il est nécessaire que la force R soit parallèle au plan du 
couple G, — G. 

Cette condition qui est nécessaire est en même temps 
suffisante, car on pourra transporter, le plan du couple 
parallèlement à lui-môme jusqu'à ce qu'il passe par OR, 
et faire même que Tune des forces s'applique sur OR; 
on aura alors dans un même plan les forces R et G agis- 
sant suivant la même droite, et la force — G parallèle à 
cette droite ; les deux premières ont une résultante R + G 
qui, combinée avec la force — G, donnera la résultante R. 

Ainsi la condition énoncée suffit pour que le système 
admette une résultante, et cette résultante est alors égale 
et parallèle à R. 

Il faut toutefois excepter le cas où R = ; alors il ne peut 
y avoir de résultante unique, puisque toutes les forces se 
réduisent au couple G, — G. 

90. Remarque. — Lorsque la force R n'est pas parallèle 

au plan du couple G, — G, il n'y a jamais 

/ de résultante unique ; seulement on peut, en 

/ transportant le couple G, — G parallèlement 

/ ^y^ à lui-même, amener la force G à rencontrer 

(y^ _ R; alors R et G ont une résultante T, et 

j toutes les forces du système sont réduites à 

F'ii W. 4-G ^^^^ autres, T et — G, non situées dans le 

même plan. 
Cette réduction peut avoir lieu, d'une infinité de manières, 
en déplaçant le point A sur la force R, et même, sans déplacer 
le point A, en tournant le couple dans son plan et môme 
en le transformant en un autre équivalent. Nous verrons 
plus tard ce qu'ont de commun tous ces systèmes de 
deux forces auxquels on peut toujours réduire le système 
proposé. 
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« 

§ II. — Expressions (maly tiques des conditions d'équilibre, 
et de la résultante lorsqu'elle existe. 

Nous allons résoudre plusieurs questions simples avant 
d'aborder le problème général. 

91. équilibre des forces parallèles situées dans le môme 
plan. — Soit P Tune des forces. Transportons chacune des 
forces P en un point quelconque du plan en ajoutant un 
couple. La somme algébrique des forces devant être nulle 
ainsi que la somme algébrique des moments des couples, 
nous aurons les deux équations d'équilibre : 

p désignant le bras de levier de Tun des couples. On peut 
donc dire que : 

La somme algébrique des forces doit être nulle, ainsi que 
la somme algébrique de leurs moments, par rapport à un 
point quelconque du plan. 

92. Remarque. — Si les forces ne se font pas équilibre, 
elles se réduiront à une force et à un couple qui, étant situés 
dans un même plan, auront une résultante unique. Soit R la 
résultante, r sa distance au point affecté du signe conve- 
nable ; la force — R appliquée au mêmç point devra tenir 
toutes les autres en équilibre ; on aura donc, d'après ce qui 
précède : 

F 4-F + ... — R =0, 
Py -f.py 4- ... — Rr=zO; 

d'où : 

R =F +?' + ... 

Rr=:py 4- py -*- ... 

Ces formules déterminent la grandeur et la position de la 
résultante. 

Despeyrous. — Mécanique. 6 
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Si la force R était nulle, le système se réduirait à un 
couple et n'aurait pas de résultante, 

93. Équilibre des forces parallèles non situées dans on 
môme plan. — Je mène deux plans parallèles aux forces, et 
un troisième qui coupe les deux premiers suivant deux 

droites Ox, Oj/; Tintersection des 
deux plans sem la droite z paral- 
lèle aux forces. 

Soit AT' Tune des forces; je 
mène par A' un plan parallèle au 
plan a?Oj/ qui coupe OZ en I, et je 
construis le parallélogramme A'BIG 
dont les côtés sont parallèles à Orc 
et Oj/. Je peux transporter la force 
P' en I en introduisant le couple (P', — P') appliqué sui- 
vant A'I; on sait que ce couple peut se décomposer en 
deux autres ayant les mêmes forces P', — P', et appliqués 
suivant IB et IC; les moments de ces couples sont, en 
désignant par a?' et j/' les deux coordonnées du point A' 
parallèles aux axes Ox, Oy : 

P' X IB sîn (y, z) = Fy' sîn (y, z), 
P' X IC sin {X, z) = Fx' sin (x, z). 

On aura donc en définitive : 

l^' la force r 2 F agissant suivant OZ; 

2° le couple : sin xz V V'x' agissant dans le plan ZOa:; 
3° le couple : sin yz V Fy' agissant dans le plan ZOy. 

Ces deux derniers couples se composeront en un seul qui 
devra être nul, et qui ne pourra Fèti^e que si les deux 
couples composants le sont. Ainsi les trois conditions 
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d'équilibre sont : 

2p'=0; 2pv=0, 2P'y'=0, 



qu'il est facile de traduire en langage ordinaire. 

Remarque. — Si les forces ne se font pas équilibre, elles 
auront en général une résultante unique R pour laquelle 
X ely deviendront Xi et j/„ et Ton aura : 

94. Équilibre des forces agissant dans un plan. — La 

force et le moment du couple auxquels on peut réduire toutes 
les forces devront être séparément nuls. On devra donc 
avoir les deux équations : 




L'équation R = se décompose en deux 
o'^ y autres : 

Si ces conditions ont lieu i^elativement à un point particulier 
et à deux directions spéciales, l'équilibre a lieu, et les 
mômes conditions auront lieu par rapport à tous les points 
et à tous les axes possibles pris dans le plan des forces. 
Dans l'équation : 

il faudra distinguer les moments des forces qui agissent dans 
un sens, d'avec les moments de celles qui agissent en sens 
contraire, et leur donner des signes différents ; mais on peut 
mettre cette condition sous ime autre forme où les signes 
s'introduiront d'eux-mêmes. 

Avant de transporter chaque force au point 0, décomi)o- 
sons-la en deux autres, agissant suivant des parallèles à Ox 
et Oj/, et transportons séparément les deux composantes. 
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■ 

Nous aurons, pour les moments des couples avec leurs 
signes : 

x'T sin (a?, y); — y'X' sin (a?,y). 

Le moment du couple résul- 
^•g 6fi tant sera donc : 

On aura donc les trois 
équations d'équilibre : 

2X'=0; ^T=Q; 

2(a;'Y'-y'X') = 0. 

Dans le cas où leà axes Ox^ Oy sont rectangulaires, 
en désignant les intensités des forces pai- P', P'... (quantités, 
que Ton regardera comme essentiellement positives), par 
a', a'... les angles que font les directions des forces avec Ox; 
ces équations deviendront : 

2 P' ces a' - 0, 2 P' si» «' = 0» 2 ^' ^^' ^'^ *' ~ y' ^^^ *')• 

95. Exercices. — i° Des forces sont appliquées aux mi- 
lieux des côtés d'un polygone convexe, perpendiculairement à 
ces côtés. Ces forces sont proportionnelles aux côtés. Démon- 
trer quelles se font équilibre. (Ces forces sont supposées 

toutes dirigées soit vers l'intérieur 
du polygone, soit vers l'extérieur.) 
Prenons deux axes rectangulai- 
res; soit a « Tangle de M, M, 4., 
avec Ox ; celui de P» sera a» + 90<>, 
et Ton aura : 




Lç. 



Jn + i — y« = c„sm a«, 

•P«+ 1 — a?„ zzr c„ COS a„, 



c» désignant la longueur M„M, + i. 
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On aura en outre : 

U- 2 ' "^-^ 2 ' 

X. = ?n cos (a, + W) = — P« sin a. = — K (y^+i — y»), 
Y» =: P, sin (a» + 90^^) = P« cos a» = K (ir«4.i — a?,). 

On a évidemment : 

]^ (y-4-i — y«) = 0, 2 (^"+1 — ^-) = 0; 

donc déjà : 

Reste à voir si la troisième condition d'équilibre, celle des 
moments, est satisfaite. 

K K 

X» tîn — Y« Ç, = — ^ (y\+i — y\) — - (ir%+i — x\). 

Or: 

donc : 

Ainsi les trois conditions de l'équilibre sont vérifiées ; donc 
l'équilibre existe. 

96- 2** Considérons le même polygone. A chaque sommet 
nous appliquons une force dirigée suivant l'un des côtés 
qui aboutit à ce sommet, et proportionnelle à la longueur de 
ce côté, en allant toujours dans le même sens. Démontrer 
que ces forces ne se font pas équilibre^ mais se réduisent à 
un couple. 

On a : 

P« = Kc«, X« = Vn cos a», Yi = P« sin a». 
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Comme dans le problème précédent : 

La somme des moments des forces relativement à un point 
intérieur est : 

2 P»P« = ^îre du polygone X *K; 

elle est donc différente de zéro. 

Déyeloppement des équations de l'équilibre 

dans le cas général. 

97. Nous supposerons, pour plus de généralité, les axes 
obliques, et nous prendrons pour origine le point arbitraire 
où nous transportons les forces. 

Soient P l'une des forces appliquées au solide, A son point 
d'application, Xy j/, z les coordonnées de ce point, X, Y, Z les 
composantes de la force P suivant des parallèles à Ox^ 
Oj/, Oz menées par le' point A. Au lieu de transporter 
la force P au point 0, nous allons transporter successi- 
vement ses trois composantes. Nous regarderons comme 
positif le moment d'un couple situé dans le plan rrOj/, 
lorsqu'il tendra à faire tourner son bras de levier de x 
vers y, les couples situés dans les plans des yz et des zx 
seront de môme considérés comme ayant des moments 

positifs quand ils tendront 
à faire tourner leurs bras de 
levier de y vers z et de s 
vers X. Nous nous occupe- 
rons d'abord de ce qui arrive 
pour l'une des composan- 
tes, AP = Z par exemple. 
Supposons d'abord a?, t/, z 
positifs; soit OB Vx du 
point A; en B et appli- 
quons respectivement deux forces + Z et — Z, égales et 




N 



'wr 
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de sens contraires à la composante Z appliquée en A; ces 
forces BD et BE d'une part, OH et F de l'autre, se 
détruisant mutuellement, ne produisent aucun effet sur le 
corps solide. Les forces BE et AP forment un coiTple dont le 
plan est parallèle àyOz, et qu'on peut transporter parallèle- 
ment à lui-môme dans le plan yOz; BD et OF forment un 
autre couple situé dans le plan zOx; enfin OH est la force 
AP ti'ansportée parallèlement à elle-même au point 0. On 
voit qu'on a pu opérer ce transport en faisant intervenir deux 
couples agissant dans le plan yOz ei xOz. Si on avait fait 
directement le transport, on aurait eu le couple (AP, F) ; ce 
couple est le couple résultant des deux premiers. 

Le couple (BE, AP), transporté parallèlement à lui-môme 
dans le plan des yz^ devient le couple (OF, MN) et son 
moment est : 

Z X OM sîn yOz = ly sin yOz. 

Le moment du couple (BD, OF) est : 

Z X OB sîn zOx == Zx sin zOx\ 

mais on doit lui donner le signe — d'après nos conventions. 
Ainsi la force Z étant transportée parallèlement à elle-même 
en 0, donne lieu à deux couples : 

ZyûnyOz agissant dans le plan j^O;:^,- 
— ZxûnzQx — zOx, 

Nous déduisons de là, par desimpies permutations de lettres, 
que la force X transportée parallèlement à elle-même au 
point donne lieu à deux couples : 

+ \z sin zdx agissant dans le plan zQx^ '^ 
--Xysina;Oy — œOy, 

Y donne enfin les deux couples : 

+ Yx sin 070^ agissant dans le plan xOy, 
— Y^sinyO:: — yOz. 
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On peut ajouter les moments des couples qui agissent 
dans un même plan et on aiTive à cette conclusion : 

La force P donne lieu : 

i^ A trois forces X, Y, Z appliquées au point et dirigées 
suivant Ox, Oy, Oz ; 

2° A trois couples agissant dans les trois plans coordonnés 
et ayant pour moments respectifs : 

(yZ — z'X) sin yOz, 
(-X — xZ) sin zQx^ 
(xY — yX)sinxOy. 

Il faut remarquer que, quand on fait la permutation des 
lettres, le sens direct qui était de a? vers j/, devient de y 
vers z, puis de z vers x. 

Si Ton opère de même pour toutes les forces appliquées 
au corps solide, on voit que ces forces peuvent être 
réduites : 

A trois forces appliquées au point 0, dirigées suivant les 
axes Ox, Oj/, Oz et ayant pour intensités respectives : 

Et à trois couples agissant dans chacun des plans coor- 
donnés, et ayant pour moments respectifs : 

sin yO^ 2 (yZ — Zy), 
s\nzOx^{zX — xZ)j 
sinojOy V (a?Y— yX). 

Les trois forces se composent en une force unique R, et les 
trois couples en un couple unique (G, — G). Pour l'équilibre 
il faut et il suffit que : la force R soit nulle, ainsi que le 
couple (G, — G). Cela donne les six équations d'équilibre : 

(2) 2 yZ — ::X =: 0, ^ ^rX — xZ = 0, ^ ^^' — »X = 0. 
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Dans le cas où les axes sont rectangulaires, désignons 
par a, p, Y les angles que fait avec les axes la direction de 
la force P, on a : 

X = P cos a, Y = P cos g, Z = P cos y, 

et les six équations de l'équilibre pourront s'écrire : 

2*Pcosa = 0; 2PcosP=:0; 2Pcosy = 0; 

(3) I 2^ ^^ ^^^^ — ^ ^^^ ^) ^ ^' 2^ ^" cos a — a? cos y) = 0; 

V P (a? cos p — y cos a) = 0. 

98. i^ Remarque. — Dans la démonstration précédente 
nous sfvons supposé, pour fixer les idées : 

Z>0; x>0; y > 0; z > 0; 

et nous avons vu que dans ces conditions le moment du 
couple (0 F, M N) était: 

m 

ly sin yOz, 

Il est aisé de voir que cela a lieu dans tous les cas ; en effet 
si Z est négatif y étant positif, il est visible que le moment 
du couple qui doit remplacer (OF, MN) (fig. G8) est négatif; 
or, il en est de même de l'expression Zj/ sin i/Oz. De même 
Z étant positif et y négatif, le moment du couple qui remplace 
(OF, MN) doit être négatif, et il en est bien ainsi de l'ex- 
pression Zy sin j/Oz; on en dirait autant du couple (BD, OF). 
Donc nos formules ont lieu quels que soient les signes des 
quantités X, Y, Z; a?, j/, z; elles sont donc générales. 

99. 2* Remarque. — Si l'on projette les forces et les 
points d'application sur chacun des plans coordonnés, on 
pourra dire que : 

Pour l'équilibre, il faut et il suffit que les forces projetées 
se fassent équilibre sur chacun cUs plans coordonnés^ et 
réciproquement. 
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100. Recherche de la résultante unique dans le cas où elle 
existe. — Soient : X', Y', Z'; X', Y', Z';.., les composantes 
des forces données suivant trois directions rectangulaires ou 
obliques, Xj, Y„ Z, celles de la résultante si elle existe, 
et x^^ j/„ Zj les coordonnées de son point d'application. Les 
six équations de l'équilibre devront avoir lieu, si aux forces 
données on ajoute une force égale et contraire à la résul- 
tante. On aura donc, en posant : 

2X'=X, ^Y'=Y, 2Z=:Z, 

les six équations : 

X — X, = 0, Y — Y, = 0, Z - Z, = 0, 

2 (»' Z' - z' Y') - (y,Z. - ^. Y,) = 0, 

2 (^'X' - x'Z') - (.^X, -x,Z,) = 0, 
2(^'Y'^y'X')-(a?,Y,-y,XJ = 0; 

ou bien, en posant : 

(1) X,^X = 0, Y. — Y = 0, Z, — Z = 0; 

(2) y,Z, — :rj, =L, z,X,--x,Z^^}i, a?» Y, - y^X, = N. 

Pour qu'il y ait équilibre, il est nécessaire qu'on puisse satis- 
faire à ces six équations par des valeurs convenables de 
Xj, Y„ Zj, 0?,, î/„ z,. Les équations (1) donnent d'abord 

Xj = X, Yj = Y, Zj = Z, 

ce qui exprime que : Les composantes de la résultante suivant 
les axes sont les sommes algébriques des composantes des 
forces données. 

Les équations (2) feront connaître a;,, j/^, j5„ mais elles ne 
seront pas toujours compatibles. On en déduit en effet : 

LX, + MY, + NZ, = 0, 
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OU : 

(3) LX + MY + iNZ = 0,. 

équation entre des quantités données, et qui est une condition 
nécessaire pour la possibilité de Téquilibre. Elle serait 
insignifiante si les trois quantités X, Y, Z étaient nulles; 
mais alors les équations (2) donneront ; 

L = 0, M = 0, N =: 0, 

et le système serait en équilibre avec une résultante nulle. 

Ce cias écarté et la condition (3) étant supposée remplie, 
les équations (2) se réduisent à deux; elles ne peuvent 
faire connaître a?„ yj, z, toutes les trois; les équations (2) 
étant du premier degré en ar„ j/„ z„ sont celles d'une 
droite dont tous les points pourront être pris comme points 
d'application de la résultante; ce sont les équations de cette 
résultantOt 

m 

101, Comme on a démontré que la condition pour que les 
forces aient une résultante unicpie, est que la résultante des 
forces transportées parallèlement à elles-mêmes en un même 
point soit parallèle au plan du couple résultant, il s'ensuit 
que l'équation (3) doit exprimer cette condition. C'est ce qu'on 
vérifie immédiatement dans le cas des axes rectangulaires. 
Car alors, X, Y, Z sont proportionnels aux cosinus des angles 
que la résultante de translation fait avec les axes; L, M, N 
le sont aux cosinus des angles que fait l'axe du couple 
résultant, et l'équation (3) exprime que la résultante est 
perpendiculaire à l'axe du couple résultant, et par consé- 
quent parallèle à son plan. Dans le cas des axes obliques, 
il est moins facile de reconnaître cette signification (*) de 
l'équation (3). 

O BuHABiEL. — Des Méthodes dans les sciences de raisonnement ^ 4« partie, 
pages 71-75. 
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•Kc 69 



§ III. — Théorie des moments. — Identité aoec les couples. 

102. Interprétation des trois dernières équations de 
Téquilibre. — Dans le cas où les axes sont rectangulaires, les 
trois dernières équations de Téquilibre peuvent être inter- 
prétées de la manière suivante : • 

Soit A un point quelconque de la direction de la force P 
que nous considérerons comme le point d'application de la 

force; par ce point menons un 
plan perpendiculaire sur Oz, ren- 
contrant cette droite au point I. 
Décomposons la force P en deux 
autres : Tune AB parallèle à Oz, 
y l'autre Q = AC dans le plan 
que nous venons de mener. On 
nomme : 
Moment de la force P par 
rapport à Oz le moment de la force Q par rapport au 
point I. Si l'on décompose la force Q en deux autres X, Y 
agissant parallèlement à Oo: et Ot/, on a, comme nous 
l'avons déjà vu : ^ 





Mom. Q = mom. X 4- mom. Y, 
mom. X = — yX, 
mom. Y = 4- JîY; 



donc : 



mom. P relat. à O-sr = a?Y — yX. 



Les trois dernières équations de l'équilibre expriment donc 
que: 

Les sommes algébriques des mom^ents de toutes les forces par 
rapport à trois axes rectangulaires sont nulles séparément. 

On peut remarquer que la distance du point I à la force Q 
n'est autre chose que la distance du point I au plan mené par 
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la force P parallèlement à Z ; c'est donc la plus courte 
distance de la force P à cet axe. De sorte que : Le moment 
d'une force par rapport à un axe est le produit de la plus 
courte distance de ces deux droites ^ par la composante de 
cette force perpendiculaire à Vaxe. 

Si Y désigne Tangle de la force P avec Oz, le moment sera 
en valeur absolue (*) : 

Pp sîn Y, 

p désignant la plus courte distance de la force et de Taxe. 

Si les axes sont rectangulaires et si p\ q\ r' désignent les 
plus courtes distances de la force P aux trois axes, les six 
équations de l'équilibre pourront s'écrire : 



2 P' cos a' = 0, 
2 P' cos g' = 0, 
2 P' cos y' = 0. 



^P'p'^ina' =0, 

2 P' «' sin P' = 0, 

2 P' r' sin y' = 0. 

les termes tels que P' p' sin a' 
ayant des signes convenables. 

L'équation ^ P' ^'' sîn y' 
= peut être interprétée géo- 
métriquement de la manière 
suivante : 

On peut la mettre sous la 
forme : 

2 P' / r' sin y' = 0, 

l désignant une longueur quel- 

Q) D'après ce qui a été dit des moments relativement à un point, on verra qu'on 
a la règle suivante pour déterminer le moment d'une force AP relativement à un 
axe Oz. On supposera que tout le corps solide, le point A compris, soit attaché à 
raxe 0:, autour duquel il ne puisse que tourner; alors la force tendra à faire 
tourner le corps dans un sens ou dans l'autre. Dans le premier cas on donnera au 
moment le signe -f-» et le signe — dans le cas contraire. 

Le moment Pp sin y ne peut s'annuler que si y ^=0, alors la force est parallèle 
a l'axe; ou p = 0, alors la force- rencontre l'axe. Ou \^it que dans les deux cas 
lu force et Taxe sont dans un même plan. 
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conque M N portée sur Oz. Or, un théorème de géométrie 
nous apprend que le volume d'un tétraèdre construit sur 
deux droites MN, A'P' est égal au \ du produit de ces 
deux arêtes par le sinus de leur angle et leur plus courte 
distance ; donc : 

Fr' sîn y = ? vol. tétraèd. MN A'P'. 

On peut donc dire que : 

Si sur les axes on prend trois segmenta quelconques, les 
sommes algébriques des volumes des tétraèdres construits 
sur chacun de ces trois segments et les forces données 
comme arêtes opposées seront nulles séparément. — Le signe 
du volume de chaque tétraèdre se déterminera comme le 
signe du moment de la force A'P' relatif à Taxe Oz. 

103. Remarque. — Si Ton transporte la force AP en 
un point quelconque de Taxe Oz, on aura un couple 
résultant de ce transport ; nous avons vu que la projection 
de Taxe de ce couple sur Oz est égale en grandeur et en 
signe à 

x\ - yX. 

On peut donc dire que : 

Le moment d'une force par rapport à une droite quel- 
conque est égal à Vaxe du couple résultant du transport 
de cette force en un point quelconque de cette droite, projeté 
sur la direction de celte dernière, - 

A cause de Timportance de ce théorème, nous allons en 
donner une démonstration directe. 

104. Transportons la force AP au point I; nous aurons 
un certain couple K {fig. 69). Or, on peut transporter d'al)ord 
la composante AB, ce qui donnera un couple K', puis la 
composante A G, ce qui donnera un couple K'. On a donc : 

proj. axe de K sur 0^ = somme proj. axes de K' et K' sur Oz. 



« 
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Or: 

proj. axe de K' sur O2: = 0, 
proj. axe de K' sur Oz = mom. de K' = Qr; 

donc : 

Qr = proj. de l'axa de K sur Ox. 

Si Ton a plusieurs forces et qu'on fasse pour chacune une 
décomposition analogue, en prenant le même point de 
la droite pour toutes les forces, la somme des moments 
des forces relativement à O2 sera égale à la somme des 
projections sur Oz des axes des couples provenant du 
transport de chacune des forces au point ; or, la somme 
de ces projections est égale à la projection de Taxe du 
couple résultant. Donc : 

Théorème. — Le moment d'un système de forces par 
rapport à une droite quelconque s'obtietit en projetant sur 
cette direction Vaxe du couple résultant du transport des 
forces en un point quelconque de cette droite. 

On voit que cette dernière projection doit être constante, 
bien que Taxe du couple résultant puisse varier, quand on 
déplace sur la droite le point où Ton transporte les forces. 

105. En partant de là, on peut trouver ce que deviennent 
les trois dernières conditions d'équilibre, lorsque les axes 
sont obliques. 

Soient Ox^ Oj/, Oz ces trois axes, G le moment du couple 
résultant, lorsqu'on transporte toutes les forces au point ; 
les sommes des moments des forces relativement à chacun 
des trois axes seront respectivement : 

G cos (G, x) ; cos (G, y) ; G cos (G, -), 

elles seront nulles, si Téquilibre a lieu. — Si ces trois 
quailtités sont nulles, on aura G = 0, car les trois coshms 
he peuvent être nuls en même temps. 
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On a donc ce théorème : 

Vour que des forces en nombre quelconque se fassent 
équilibre sur un solide invariable, il faut et il suffit, relati- 
vement à trois axes obliques Ox, Oy, Oz, que la somme 
algébrique des composantes des forces suivant ^ chaque axe 
soit nulle, et que la somme algébrique de leurs moments par 
rapport à chacun des axes soit nulle séparément. 




106. Équilibre de trois forces. — Soit A'B une droite 
rencontrant deux des forces P' et P' ; la somme des moments 

des trois forces par rapport à cette 
droite devra être nulle ; les moments 
de P' et P' sont nuls d'eux-mêmes; 
celui de P devra être nul; donc P 
rencontre A'B ou lui est parallèle. 
On démontrera la même chose pour 
une nouvelle droite quelconque telle 
que A' C. On voit donc que la force P doit être tout entière 
dans le plan mené par P' et le point A' ; P et P" sont dans 
un même plan qui, devant contenir en ouh'e un point quel- 
conque A' de la force P', la contient 
tout entière; donc les trois farces 
doivent être dans un même plan. 

Si les forces P et P' ne sont pas 
parallèles, mais se coupent en un 
point 0, la force P' qui est égale et 
opposée à la résultante de P et P' ira 
passer par ce point, et on a, comme on 
Ta déjà vu, les relations : 




P' 



P' 



sin(F,F) sin(P, F) sin(P, F) 



qui constituent alors les conditions d'équilibre. 
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Si les forces sont parallèles, on aura les relations : 
P F P' 



Ti 



g. 73 



On déduit de là immédiatement 
que deux forces non situées dans le 
même plan n'ont pas de résultante. 



r- 




107. Équilibre de quatre forces. 
— Lorsque quatre forces appliquées 
à un solide invariable se font équi- 
libre, ces forces sont situées sur une 
^' surface réglée du second ordre. 

Soient les forces P, P', P', P'*, il y a une infinité de droites 
D, D', D',... rencontrant trois des forces P, P', P'; le lieu 
de la droite D est une surface du second ordre (hyperboloïde 
à ime nappe, ou paraboloïde hyperbolique). La somme des 
moments des quatre forces relativement à chaque droite D 
doit être nulle; or les moments de P, P', P' sont nuls, donc 
relativement à chaque droite D le moment de P^' doit être 
nul. La force F" doit donc rencontrer chaque droite D ou lui 
être parallèle, et comme elle ne peut être parallèle à toutes 
les droites D, elle doit les rencontrer toutes. Les quatre 
forces P, P', P', P^ sont donc des génératrices d'un môme 
système de la surface S. 

La surface sera généralement un hyperboloïde à une 
nappe, elle sera un paraboloïde si trois des ({uatre forces 
sont parallèles à un même plan. 

108. Somme des moments des forces par rapport aux 
droites qui passent en un môme point. — Le transpoii; de 
toutes les forces en ce point donne lieu à un couple résultant ; 
et son axe projeté sur une droite quelconque passant par ce 
point, donnant la mesure du moment du système des forces 

Bebpeyrous. — Mécanique» 7 
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données relativement à cette droite, il en résulte les consé- 
quences suivantes : 

La droite menée suivant l'axe du couple résultant donne 
le moment maximum. 

Toutes les droites qui font le même angle avec Vaxe de ce 
couple donnent des moments égaux. 

Toutes les droites situées dans le plan perpendiculaire à 
cet axe donnent des moments nuls. 

Nous nous occuperons plus loin de la comparaison des 
moments maxima relatifs à différents points; nous allons 
faire connaître auparavant quelques théorèmes détachés. 

109. Théorème. — Si Von considère mie force AV et un 
axe indéfini OZ, sur lequel on porte un segment MN, le 
moment de la force AP relativement à Vaxe OZ sera égal à 

six fois le volume du tétraèdre 
construit sur MN et AP comme 
arêtes opposées divisé par MN. 

Par le point A, je mène un plan 
perpendiculaire à OZ, rencontrant 
cette droite en I. Soit A G la projec- 
tion de la force AP sur ce plan, je 
suppose d'abord que le segment 
^ porté sur OZ commence en I, et ait 

pour longueur IK. Le tétraèdre construit sur IK et AP est 
équivalent à celui construit sur IK et A G, et ce dernier a 
pour mesure : 

î IK X surf. Aie = î IK X AC X Ifi = UK X mom. force AP 

relatîv. à OZ. 
Donc : 

mom. force AP relat. à OZ = ^ ^r^ — ^• 

Or, quand on fait glisser une arête d'un tétraèdre suivant sat 
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propre direction, on ne change pas le volume de ce tétraèdre ; 
on peut donc faire commencer le segment en un point quel- 
conque de OZ. 
On conclut de cette proposition le théorème suivant : 

110. Théorème. — Si Von prend les moments des forces 
d*un système par rapport à un même axe, sur lequel on 
porte une certaine longueur l, la somme des moments des 

forces multipliée par le facteur r est égale à la somme 

algébrique des volumes des tétraèdres construits sur la 
longueur l pour arête commune, et chaque force pour arête 
opposée. 
On volt Tanalogle de cette proposition avec ce théorème : 
La somme des moments d'un nombre quelconque de forces 
situées dans un même plan, relativement à un point quel- 
conque du plan, est égale au double de la somme algébrique 
des triangles, ayant ce point pour sommet commun et 
chacune des forces pour base. 

Si lee forces se font équilibre sur le corps, la somme des 
tétraèdres considérés dans le théorème pi'écédent aéra égale 
à zéro, querque soit Taxe OZ. 

111* Définition. — Deux systèmes de forces sont dits 
équivalents, lorsque, par la composition et la décom- 
position des forces, on peut ramener Vun des systèmes 
à Vautré, ou, en d'autres termes, quand toutes les forces 
étant transportées parallèlement à elles -mêmes^ en un 
même point, les forcés des deux systèmes ont la même 
résultante et donnent lieu par ce déplacement au même 
couple résultant. 

On en conclut que, relativement à trois axes passant par 
le point considéré, les sommes algébriques des projections 
des forces et les sommes algébriques de lelirs moments, sont 
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les mêmes pour les deux systèmes ; on a donc les relations : 

2 Y = 2 Y', I ^(.=X-a;X;)=^(z'X'-xT), 
22=2^'' ( 2^*Y-yX) = 2(«'Y'-y'X'). 
Cela posé, on a le théorème suivant : 

112. Théorème. — Étant donnés deux systèmes de 
forces équivalents^ la somme des tétraèdres construits sur 
les forces du premier système, prises deux à deux comme 
arêtes opposées, est égale à la somme des tétraèdres construits 
sur les forces du second système, prises aussi deux à deux 
comme arêtes opposées. 

Soient a, 6, c... les forces du premier système; a', b'j c'... 
celles du second. 

Désignons d'une manière générale par (F,F') le volume du 
tétraèdre construit sur deux forces F et F' comme arêtes 
opposées, volume pris avec un signe convenable comme on 
Ta indiqué. On verra aisément que : 

(F,F') = (F',F). 

Cela posé, appliquons la remarque (111) en prenant successi- 
vement pour axe les forces a, ft, c..., a\ 6', c'... Les deux 
groupes de forces étant équivalents, les sommes des mo- 
ments, et, par suite, les sommes des tétraèdres devront être 
égalées pour chacun des axes; on aura ainsi : 

(a, b) -h (a, c) -h ... = (fl, a') + (a, b') 4- ..., 
(6, a) -+• {by c) + ... = (6, a') •+• (6, &') -+• ..., 
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Ajoutant, réduisant et divisant par 2, on trouve : 

(a, b) + (fl, c) + (6, c).,. = (a\b') -4- (a' c') -h {b\ c')... 
Ce qui démontre le théorème énoncé. 

113. Remarque. — Nous avons dit qu'un système de 
forces peut d'une infinité de manières être ramené à deux 
forces ; il résulte du théorème précédent que : 

De quelque manière qu'on remplace par deux seules forces 
un système de forces en nombre quelconque, le tétraèdre 
construit sur ces deux forces a un volume constant. Ce 
dernier volume sera nul si les deux forces sont dans un 
même plan et dans ce cas seulement. Ainsi : 

La condition géométrique pour qu'un système de forces 
ait une résultante imique qui peut être nulle, est que la 
somme algébrique des volumes des tétraèdres construits 
sur ces forces, prises deux à deux comme arête^ opposées, 
soit égale à zéro. 

' § IV. — Axe centraL 

114. — Nous avons dit que, si l'on change l'origine, le 
couple résultant change, tant pour son moment que pour la 
direction de son axe. Nous allons chercher lès lois de cette 
variation. 

Fig. 75. ^ Tout étant réduit à la seule 

force R = AT et au couple G, 
^ relativement au point donné A, 
nous voyons d'abord que si le 
point A se transporte en un 
point quelconque de AT, on aura toujours la force R et le 
couple G. 

Décomposons ce couple G en deux autres, runGcos9=AS 
dont l'axe AS sera dirigé suivant AT, et l'autre G sin ç = AH * 
dont l'axe AH soit perpendiculaire sur AT. Si dans le plan 
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mené par AT perpendiculairement au plan GAT, on trans- 
porte la force R parallèlement à elle-même, do A en 0, il en 
résultera un couple, dont Taxe sera dirigé suivant AH ou son 
prolongement ; nous pourrons transporter la force R de tel 
côté et à une distance x de A, telle que le couple Rx qui 
naîtra de ce transport, détruise le couple G sin 9 = AH. Il 
nous restera donc la force R transportée en OR' et le 
couple dont Taxe est AS = OK; de là ce théorème: 

Tant de forces que Vo7i voudra, sont toujours réductibles 
à une seule force, et à un seul couple, dont le plan est 
perpendiculaire à la direction de la force, 

115. Arrêtons-nous à ce mode de réduction à une 
force OR et à un couple OK dirigé suivant OR. Si nous 

transportons la force R pamllèlement 
à elle-même en AT, A étant un point 
quelconque, il naîtra de ce transport 
un couple dont Taxe sera perpendicu- 
laire au plan A OR, donc perpendicu- 
laire sur OK ; ce couple se composera 
avec OK et donnera un couple résul- 
tant plus grand que K. (Son moment sera la diagonale du 
rectangle construit OK et le moment du couple provenant 
du transport.) Donc : 

Théorème. — Le couple qui jouit de cette propriété d' avoir 
son axe parallèle à la direction de la résultante de trans- 
lation, est un minimum par rapport aux couples résultants 
qui 86 rapportent à une origine quelconque. 

Gela démontre qu'il n'y a qu'une seule manière de réduire 
les forces à un système tel que celui que nous venons de 
définir. 

Soit K le moment du couple minimum, on a : 

K = G cos ©. 
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Comme la valeur de K est indépendante de Torigine A dont 
nous étions partis, on a ce théorème : 

116. Théorème. — La projection, sur la direction de la 
résultante de translation, de l'axe du couple résultant relatif 
à une origine quelconque est constante. Il existe donc 
toujours un axe K dont la direction est celle de la résultante 
de translation, jouissant de la propriété que la somme des 
moments par rapport à cet axe est à la fois un maximum, 
relativement aux axes qui se croisent en Fun quelconque de 
ses points, ôt un minimum relativement à ceux qui donnent 
les moments maxima relatifs aux autres points de l'espace. 
Cet axe s'appelle Yaxe central des moments du système de 
forces. 

Les axes étant rectangulaires, si, l'origine étant le point A 
d'où l'on est parti, on pose : 

HL=^{z'X' —x'Z'), 

X, Y, Z sont les projections de la force R qui correspond au 
point A, sur les axes, etL, M, N sont les projections sur les 
mêmes axes de l'axe du couple G qui correspond au point A. 
On aura : 

XL YM Z N 

'"'^ = RG"*"RG-^RG' 

^ ^ LX H- MY -f- NZ 

K = G ces ç = 5 

Pour tout point de l'espace, il y a lieu de considérer la 
direction du moment maximum et la valeur de ce moment 
maximum. Pour tous les points de l'axe central, la direction 
du moment maximum est la même, celle de l'axe central, et 
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le moment maximum a la même valeur; ce moment maxi- 
mum est plus petit que celui qui se rapporte à tout autre 
point de l'espace. 

Quand on passe d'une origine à une autre, X, Y, Z, R 
restent constants, mais L, M, N varient. On voit, d'après ce 
qui précède, que la quantité : 

LX -h MY 4- NZ 

reste invariable puisque K et R restent invariables, 

117. Disposition de tous les axes autour de Taxe 
central. — Partons de l'axe central OK, OR; soit A un point 

quelconque, p sa distance à l'axe 
central, ON une perpendiculaire 
au plan.AOR et égale à Rp; 
construisons sur OK et ON le 
rectangle OKMN, OM sera en 
grandeur et en direction l'axe du 
couple résultant pour le point A, 
et l'on aura pour la valeur de ce couple résultant : 




G = 1/ K* 4- Ry ; tg MOK = Y" 

Par 011 l'on voit (p a des distances égales de Vaxe central, 
les couples résultants ont des valeurs égales, et que leurs 
axes sont également inclinés sur cet axe OR, ce qui justifie 
la dénomination d'axe central. 

Pour tous les points d'une même surface cylindrique de 
révolution autour de OK, le moment G est le môme; l'axe 
du couple résultant fait un angle constant avec OK; le long 
d'une même génératrice, cet axe conserve la même direction. 
Il suffit donc de connaître la distribution des axes pour les 
divers points d'une section di'oite de ce cylindre; ces axes 
forment un hyperboloïde de révolution autour de OK. Quand 
on passe d'un cylindre à un autre, la valeur de G augmente 
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avecp, et l'angle du couple résultant avec OK a pour limite 
un droit. 

118. Cas où il y a une résultante unique. — Si Ton prend 
pour origine un point quelconque de cette résultante, le 
couple correspondant sera nul, et, par suite, cette droite sera 
Taxe central ; tous les points d'un plan quelconque passant 
par la résultante unique donnent des couples résultants 
dont les axes sont parallèles. On a encore des moments 
égaux pour tous les points d'un cylindre de révolution ayant 
pour axe la résultante unique. 

Cas où la résultante est nulle. — Le couple résultant reste 
le même en grandeur et en direction, quelle que soit 
l'origine où Ton transporte les forces. 

119. Détermination analytique du couple minimum et 
de Taxe central. — Supposons qu'on ait, relativement au 
point 0, pris pour origine : 

Pour un point 0, dont les coordonnées sont ^k,, j/„ z,, L, M, N 
deviendront L„ M„ N,, et on aura les valeurs de ces quan- 
tités en remplaçant x\ y\ z' par les coordonnées relatives à 
des axes parallèles aux premiers et passant en 0„ c'est à dire 
par x' — x^y y' — Viy z' — z,; donc: 



ou bien : 

( L, =L-y.Z-f-r,Y, 

(i) M. = M — j,X+ x,Z, 

( N, = N-ar,Y+y,X, 
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Gj sera le moment du couple correspondant au point 0,. 
Remarquons en passant qu'on a bien : 

L.X -h M.Y + N,Z = LX + MY 4- NZ. 

Il faut déterminer le point 0,, et par suite o^^j/n^n de 
manière que G^^ soit un minimum ; on devra donc avoir : 

ce qui donne : 

M.Z — N.Y = 0. 

(A) { N.X — L,Z = 0, 

L.Y — M,X = 0; 



ou bien : 



(«) 



Lj _ M, _ N, 



c'est à dire que l'axe du couple minimum est parallèle à la 
résultante de translation. Remettons pour L„ M„ N, leurs 
valeurs (1), et nous aurons : 

,„, L — y,Z + 2,Y M — s,X+«,Z N — a?,Y — y.X 
(3) — = = 

Ces équations étant du premier degré en x„ y„ z„ on trouve 
pour le point 0„ non pas un point unique, mais tous les 
points d'une droite. Cette droite est l'axe central. 
De (2) on déduit : 

(k\hl — '^ — h— L.* + M,« + N.« _ L.X + M.Y + N.Z 
^ ^ X Y "" Z ~ L.X + M,Y + N.Z " X» + Y' + Z* 



Or: 



L,* + M,« + N.» = G.», 
L.X + M,Y + N.Z = LX + M Y + NZ, 
X» -»- Y» + Z» = R». 
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De (4) on déduit donc : 

G,' LX-4-MY + NZ . 

LX + MY + NZ"" R* 

d'où: 

G.R = LX + MY + NZ, 

ce qui donne la valeur du couple minimum. 

§ V. — Quelques propriétés des systèmes de deux forces 
auwquelles on peut toujours ramener un système de forces données. 

120. Partons de l'axe central; nous avons l'axe OK 
du couple résultant dirigé suivant la résultante de transla- 
tion OR. Soient P et P' deux quelconques des forces 
composant un système équivalent à la force OR et au 
couple OK; si l'on transporte ces forces parallèlement à 
ellee-mômes au point 0, leur résultante devra être égale 
à OR en grandeur et en direction. On a donc ce théorème : 

I. — Si sur les deux forces P et P' d'un système quelcon- 
que transportées parallèlement à elles-mêmes, en un même 
point de Vespace, on construit un parallélogramme, la 
diagonale de ce parallélogramme sera constante, en gran- 
deur et en direction, 

Q Soit AA' la plus courte distance des 

A Rg-78 ^^^^ forces; transportons A'P' paral- 

/ \ lèlement à elle-même en AP'; le 

/ j \ p* plan PAP' sera perpendiculaire sur 

Vp" 7 AA'; la diagonale AQ du parallélo- 

/ / gramme construit siu* AP et AP' sera 

j \^---l- parallèle à la résultante de translation ; 

V.--"^'''''''^ mais AQ'est perpendiculaire sur A A', 

Donc : 
La plus courte distance des deux forces P et P' et 
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la résultante de translation font entre elles ti7i angle 
droit. 

121. Il est facile de montrer que la droite A A' rencontre 
Taxe central; car Taxe central OK étant perpendiculaire 
sur A A', on peut transporter le couple OK parallèlement 
à lui-même, de manière que son plan passe par A A', et le 
tourner dans son plan de manière que les deux forces 
du couple rencontrent A A'. Si Ton prend pour axe des 
moments la droite AA', en écrivant que : 

Mom. P H- mom, P' = mom. R + somme des moments 
des deux forces du couple, on aura : 

mom. R = 0; 

et comme R est perpendiculaire sur Taxe des moments, il 
faudra que R rencontre cet axe. Ainsi : 

IL — La plus courte distance des deux forces P ef P' 
rencontre l'axe central et lui est perpendiculaire. 
Je vais prouver maintenant que : 

III. — On peut déterminer le système de manière que 
l'une des deux forces agisse suivant une droite donnée 
quelconque, pourvu cependant quelle ne soit pas parallèle 
à l'axe central. 

Soit en effet MN la droite donnée, OA sa plus courte 
distance à Taxe central que je prends pour axe des x. Nous 
prendrons pour axe des z la droite K et pour axe des y une 
perpendiculaire au plan zOx) je dis qu'on peut déterminer 
une force P agissant suivant MN et une force P' perpendicu- 
laire à A de manière à remplacer le système de la force R et 
du couple K. Les forces P et P' sont parallèles au plan des yz ; 
soient : a et a' les angles que font, les directions de ces forces 
avec Taxe central, A = rc, A' = .r' ; les composantes de 
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P et P' suivant les axes sont : 

z 
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0.t; 


Oy 


0^ 


P 





Psin a 


p cos a 


P' 





F sin a' 


F cos a! 











Les coordonnées des points A 
et A' sont respectivement rr, 0, ; 
^ a;', 0,0; en écrivant que les som- 

mes des projections des forces sur les axes Ox, Oj/, Oz, et 
les sommes de leurs moments pai' rapport à ces axes, sont 
les mômes dans les deux systèmes, on aura : 



(*) 
(2) 
(3) 
(4) 



P cos a 4- P' COS a' 
P sin a 4- P' sin a' 
Vx cos a 4- P' 0?' cos a' 
Vx sin a 4- P' a;' sin a' 



= 0, 
= 0, 
= K. 



En tout quatre équations; o; et a sont données; P, P', x' et a' 
sont inconnues ; de (1) et (2) on tire : 



CS) 



P=-. 



R sin J 



sin (a' — a) 



V =~. 



— R sin a 



sin (a' — a) 



(6) 



En reportant dans (3) et (4), on a 



(7) 

On aura donc : 



a;tga'=a?'lga= — 



K 
R 



^ Rar R tg a 



Ces valeui's seront admissibles, excepté si a =^ ; (5) et (0) 
détermineront ensuite P et P'. 

Les équations (1), (2), (3), (4) comprennent la solution de 
toutes les questions que Ton lîeut se poser relativement au 
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système général des deux forces P et P'. Donnoiis*«i un 
exemple, en démontrant le théorème déjà énoncé : 

122, IV. — Le tétraèdre co7istrtdt sur P et P' comme 
arêtes opposées a un volume constant. 
On a en effet : 

6 V = A A' X P X P sîn (P, F) = {x' — x) VV sin (a' — a), 

^ ' sm (« — «) 

Or, de (7) on déduit : 

— K sîn (a' — a) 
R sin a sin J 

donc : 

6 V = KR = constante. 



CHAPITRE YI 



ÉQUILIBRE D'UN SYSTÈME QUI ITEST FA8 LIBRE. 



§1. 

123. Équilibre d'un corps gêné. — Sfles^ix conditions 
générales de l'équilibre sont satisfaites, l'équilibre aura 
encore lieu si on vient à gêner le corps; aucune nouvelle 
condition d'équilibre ne peut donc être introduite; mais, au 
contraire, une ou plusieurs des six équations de l'équilibre 
deviendront superflues, et il s'agira de déterminer pour les 
différents cas qui peuvent se présenter, celles de ces équa- 
tions qui resteront nécessaires. 

124. Nous commencerons par considérer le cas où le 
système se réduit à un seul point. Lorsque le point est entiè- 
rement libre, pour qu'il soit en équilibre il faut qu'on ait les 
équations : 

2x=o, 2y=<>» 2z=o. 

Il peut amver que le point dont on cherche les condition^ 
d'équilibre ne soit pas libre de se mouvoir d'une manière 
quelconque dans l'espace, c'est à dire que ses coordonnées 
ne peuvent pas prendre toutes les valeurs possibles; les 
déplacements de ce point étant soumis à certaines conditions, 
si la résultante des forces qui agissent sur lui tend à lui 
faire prendre un mouvement incompatible avec ces condi- 
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tions, le corps restera en repos, exactement comme si cette 
résultante était nulle. C'est ce qui arrivera par exemple, dans 
le cas d'un point suspendu à un point fixe par Tintermédiaire 
d'un fil ; si ce point matériel est soumis à une force dirigée 
suivant lé prolongement du fil, le point restera en équilibre- 
La force produii^a seulement xtne tension du fil, et si la 
résistance du fil est supposée indéfinie, nous n'aurons pas à 
nous en occuper. 

125. Équilibre d*an point assujéti à rester sur une 
surface fixe. — Nous supposons que le point ait la liberté de 
se mouvoir sur ceUc surface de toutes les manières possibles. 
Si ce point est sollicité par une force normale à la surface, il 
restera en équilibre. Au contraire, si la direction de la force 
n'est pas normale à la surface, il n'y aura pas éciuilibre ; car 
on peut la décomposer en deux autres, l'une normale à la 
surface qui sera détruite par la résistance de la surface, 
l'autre tangente à la surface et qui produit le mouvement, si 
le point est entièrement libre de se mouvoir suivant toutes 
les directions ; c'est ce qui n'aurait pas lieu dans le cas d'un 
frottement; mais nous ne considérons pas ce cas. Ainsi donc, 
la condition nécessaire et suffisante pour qu'un point assujéti 
à se mouvoir sur une surface, et sollicité par des forces quel- 
conques, soit en équilibre, est que la résultante de ces forces 
soit normale à la surface. 

Exprimons ces conditions analyticiuement. Soit : 

l'équation de la surface en coordonnées rectangulaires. 
Désignons par P, P'... les forces qui agissent sur le point 
matériel ; par a, p, y, a', P', ï'.-. l^s angles que ces forces font 
avec les axes, et posons : 
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Les conditions d'équilibre seront exprimées par les deux 
équations : 

^ ' df df df 

dx dy dz 

Si ces équations ne sont pas satisfaites, il n'y aura pas 
équilibre. 

Si les valeurs de X, Y, Z sont des fonctions de Xy y, z, en 
résolvant les équations (i) et (2) par rapport à a;, y, z, on 
ti'ouvera le point où il faut placer le point matériel sur la 
surface, pour qu'il y ait équilibre. 

126. Équilibre d*an point assujéti à rester sur une 
courbe donnée. — On verra, comme précédemment, que la 
condition nécessaire et suffisante pour que l'équilibre ait lieu, 
est que la résultante de toutes les forces qui agissent sur le 
point soit normale à la courbe. 

Soient : 

(1) f{x, y, z) = 0, 9 (a?, y, ;:) = 0, 
les équations de la courbe ; on devra avoir : 

Xdx Yrfy 1^ — 

ou simplement : 

(2) X da? 4- Y rfy H- Z d;: = 0; 
or, de (1) on tire : 



( 



:r-dx -h — dy + '/dz = Oj 
dx dy dr 



'A* 



':r' dx -h —dy + -^dz = 0, 
dx dy dz 

d'où : 

dx dy dz 



d£d<^ df d<f df dç df d^ df d^ df d^ ' 
dy dz dz dy dz dx dx dz dx dy dy dx 

Despeyrous. — Mécanique. 8 
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Reportant dans (2) il vient : 

(3) X (^p - i-^p] + Y Bp -^p) 

\dydz dzdy) \dz dx dxdzj 

\dx dy dy dx) 

Telle est la condition d'équilibre; si cette équation n'est 
pas satisfaite pour le point donné, il n'y aura pas équilibre. 
Si X, Y, Z sont donnés en fonction de x^ y, z, les équations (1) 
et (3) feront connaître les points de la courbe pour lesquels 
l'équilibre a lieu. 

127. Autre manière d'avoir égard à la résistante des 
surfaces et des lignes. — On voit, d'après ce qui précède, 
qu'une surface ne peut détruire que les forces qui lui sont 
normales ; elle produit toujours le même effet qu'une force 
normale égale à la somme de celles qu'elle détruit. Il en est 
de même de la résistance d'une courbe ; elle détruit les forces 
dont la direction est comprise dans le plan normal mené 
par le point d'application, et n'en détruit aucune autre; 
sa résistance pourra donc toujours être remplacée par une 
force normale égale et contraire à la résultante de celles 
qu'elle détruit. De là une nouvelle manière de traiter le 
problème. 

1° Cas d'une surface. — Soient \ i*, v les angles que fait 
a\ec les axes la résistance normale N de la surface; il devi'a 
y avoir équilibre entre cette résistance et les forces données 
appli(juées au point matériel ; on aura donc les trois équa- 
tions d'équilibre puisque, grâce à l'introduction de la force N, 
le point matériel peut être considéré comme libre : 

X 4- N cos X — 0; Y 4- N cos ji. = 0; Z + N cos v = 0. 
Or, en faisant : 

(6) V = ^: - * 



v/(t^Q--(i" 
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on a : 

(7) cos X = V T^: cos u. = V —-; cos v = V :r" . 
^ ' dx^ ^ dy dz 

On aura donc les trois équations : 

(8) X-*-NVj^=0; Y + Nv|^ = 0; Z-i-NV^ = 0, 

ou bien : . 

(9) -NV = |=|^=|. 

dx dy dz 

On voit qu'on arrive ainsi aux équations (2) ; mais on aura 
en outre la valeur de N V, ce qui donne le signe de V, car N . 
est essentiellement positif, et la grandeur de N, qui est la 
valeur de la pression exercée par le point sur la surface, ou 
de la résistance de la surface. On voit qu'au point de vue 
de réquilibre les équations (9) se réduisent à deux conditions ; 
la troisième sera vérifiée en prenant pour N une valeur 
convenable. On calculera d'ailleurs plus rapidement la valeur 
de N par la formule : 



(10) N = KX* -h y 4- Z«. 

Si le point matériel est seulement posé sur la surface, il 
faudra en outre que le sens de la pression soit tel, qu'elle 
appuie le point sur la surface, condition qu'on devra vérifier 
dans chaque cas particulier, en déterminant, comme nous 
l'avons dit plus haut, le sens de cette pression par le signe 
deV. 

2*» Cas de la courbe. — On aura : 
(H) Xh-NcosX = 0; Y -+- N cos jx = 0; Z 4- N cos v = 0, 

(12) cosx(^^î-'^^^)4....=:0; 

^ ^ \dydz dzdyj * 

d'où Ton déduira immédiatement la condition (5); N sera 
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calculé par (10) et les équations (11) donneront cos X, cos pi, 
cos V en grandeur et en signe. 

§ II. — Équilibre d'un corps gêné. 

128. 1^ Le corps présente un point fixe. — Soit ce 
point fixe; en y transportant toutes les forces, on obtiendra 
une résultante R et un couple G, — G : la résultante sera 
détruite par la fixité du point. Quant au couple G, — G il 
doit être nul ; au* en .transportant le couple parallèlement à 
lui-môme, de manière que la force G vienne passer par le 
point fixe, cette force sera détruite et la force — G produira 
tout son effet. Donc le moment du couple G est nul, et il en 
' résulte les trois équations : 

L = 0, M = 9, N = 0. 

Ainsi, pour l'équilibre d'un 'corps mobile en tous sens 
autour d'un point fixe, il faut et il suffit que les sommes 
algébriques des moments des forces par rapport à trois axes 
rectangulaires menés par ce point soient égales à zéro. 

Le couple étant nul, indépendamment du point fixe, 
n'exerce aucun effort sur lui; le point fixe n'est donc pressé 
que par la résultante des forces X, Y, Z ; ainsi la pression 
qu'éprouve le point fixq est égale à la résultante de toutes les 
forces transportées parallèlement à elles-mêmes eu ce point. 

On voit que l'effet du point fixe se borne à détruire la 
pression qu'il supporte ; on pourrait donc remplacer le point 
fixe par une force égale et contraire à cette pression ; cette 
nouvelle force Rj est la réaction du point fixe. Soient X„ Y„ Z, 
les composantes de R^ ; les coordonnées de son point d'a])- 
plication sont nulles. On peut maintenant considérer le 
corps solide comme libre, et appliquer les six équations 
de l'écjuilibre, ce (jui donne : 

X 4- X, = 0, Y + Y, = 0, Z 4- Z, = 0; 
L = 0, M = 0, N = 0. 
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Les trois premières équations déterminent les composantes 
de la réaction du point fixe, laquelle est égale et contraire à 
la pression. Les trois dernières sont les équations de l'équi- 
libre déjà trouvées antérieurement. 

129. Un corps qui peut tourner librement autour d'un 
•p point fixe, constitue la machine 

*o -_ que Ton nomme levier. 

u Q 

y^ p ^ yV^^^ ^^ point fixe se nomme le 
A ^ ^.^ L^^^ point d'appui, 

/^ 5Z\ On voit donc que l'équilibre du 

'' levier exige que les couples qui 

naissent du transport de toutes les forces parallèlement à , 
elles-mêmes au point d'appui, se détruisent d'eux-mêmes. 

Habituellement, le levier consiste en une barre solide 
presque droite, mobile autour d'un point fixe 0, et il n'y a 
que deux forces : la résistance Q qui doit être vaincue par la 
puissance P; nous négligerons le poids du levier. Les couples 
provenant du transport des forces P et Q au point doivent 
se détruire, ce qui exige d'abord qu'ils soient dans le même 
plan ; donc : 

La puissance et la résistance doivent être dans un même 
plan avec le point d'appui. 

Il faut ensuite que les moments des couples soient égaux ; 
donc : 

P X OG = Q X OD. 

Donc : La puissance et la résistance doivent être réciproque- 
ment proportionnelles à leurs distances au point d'appui, et 
elles doivent tendre à faire tourner le levier en sens 
contraires. 

La résultante des forces P et Q, transportées parallèlement 
à elles-mêmes au point d'appui, forme la chaîne de ce point. 

130. 2** Cas d'un axe fixe. — Tous les points de l'axe sont 
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invariables de position et susceptibles d'offrir en tous sens 
une résistance indéfinie. Prenons cette droite pour axe des z; 
la résultante OR des forces transportées parallèlement à 
elles-mêmes sera détruite, puisque le point est fixe ; 
quant aux couples résultant de cette translation, et situés 
dans les plans zOx et zOy, ils seront détruits par la 
résistance de l'axe, car les bras de levier de ces couples 
peuvent être transportés sur Taxe même. 11 ne reste donc 
plus que le couple situé dans a;Oj/, qui doit être nul, sans 
quoi, en le transportant parallèlement à lui-même de manière 
que l'une de ses forces passe au point 0, celle-ci serait 
détruite, et l'autre ferait tourner le système ajitour de 
Taxe Oz. La seule condition d'équilibre est donc : 

et l'on peut l'énoncer en disant que : la somme algébrique des 
moments des forces par rapport à Vaxe fixe doit être nulle. 

Pour connaître les efforts exercés sur l'axe fixe, il faut 
composer les forces qu'il détruit. Les couples situés dans le 
plan zOx et la force X se réduisent à une seule force qui 
rencontre l'axe, à moins que l'on ait X = 0, auquel cas on 
aurait un couple seulement; il en est de même dans le 
plan de yz. Outre ces efforts appliqués à l'axe, il y a encore 
la force Z qui tend à l'entraîner dans le sens où elle est 
dirigée. L'axe produit donc des forces égales et contraires 
à celles-ci, puisqu'il les tient en équilibre. 

Si deux points seulement du système sont fixes, les 
résistances ne pourront provenir que des deux points, et 
l'on devra décomposer les forces qui rencontrent Taxe, en 
d'autres qui passent par ces deux points, et feront connaître 
les forces qu'ils produisent pour détruire celles-ci. Quant à 
la force dirigée suivant la droite qui les joint, elle pourra 
être décomposée d'une infinité de manières en deux autres 
appliquées à ces points. 
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On peut du reste traiter autrement la question en intro- 
duisant les réactions R, et R, des deux points fixes et 0', 
dont les composantes seront : 

X„ Yj, Zt pour le point dont les coordonnées sont 0, 0, 0, 
X„ Y„ Z, pour le point 0' dont les coordonnées sont 0, 0, h. 

Grâce à l'introduction de ces forces, on pourra considérer 
le système comme entièrement libre, et appliquer les six 
équations de l'équilibre, ce qui donnera : 

X 4- X, + X, = 0, / L — A Y, =ï 0, 
Y 4- Y. H- Y, = 0, j M+AX,==0, 
Z + Z, + Z, = 0, ( N = 0. 

La dernière équation est la seule condition d'équilibre déjà 
trouvée; quant aux cinq autres, elles donnent : 

X ---• Y - + -, 

X. = -.X-^f; Y, = -^Y-^, 
Zj -H Z, = — Z. 

Ces équations déterminent donc Xj, Y^, X„ Y„ mais 
seulement la somme Z, -j- Z„ ce qui s'explique, comme 
nous l'avons dit, puisque les deux forces ont une résul- 
tante que l'on peut appliquer au point 0, et que Ton 
peut partager en deux parties quelconques, appliquées aux 
points et 0'. 

Le treuil n'est autre chose qu'un corps solide qui a la 
liberté de tourner autour d'un axe fixe. Ce qui précède fait 
donc connaître la condition d'équilibre que supporte cette 
machine, et la charge que supporte l'axe. 

Lorsque les forces se réduisent à deux, situées dans des 
plans perpendiculaires à l'axe, la condition d'équilibre 
consiste en ce que ces forces soient en raison inverse de leur 
distance à l'axe. 
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131. Remarque. — On a établi, pour condition de Téqui- 
libre dans le cas d'un point fixe, les trois équations : 

L = 0, M = 0, N = 0. 

On en conclut que, pour que des forces quelconques se 
fassent équilibre sur un corps mobile en tous sens autour 
d'un point fixe, il faut et il suffit qu'elles se fassent équilibre 
autour de trois axes rectangulaires passant par le point fixe ; 
s'il en est ainsi, l'équilibre aura lieu autour d'une droite 
quelconque passant par le même point. 

132. 3^. — Le corps a la liberté de glisser le long 
de Vaxe fixe, ^et en même temps de tourner autour 
de lui. 

On aura les deux équations d'équilibre : 

Z = et N = 0, 

133. 4°. —Le corps ne peut que glisser le long de Vaxe 

« 

sans tourner. 

On aura une seule condition nécessaire et suffisante pour 
l'équilibre, 

Z = 0, 

et le couple situé dans le plan xy fera connaître la résistance 
opposée. par l'axe à la torsion. 

134. Équilibre d'un corps qui s'appuie sur un plan fixe 
sur lequel il peut glisser librement. — Prenons le plan fixe 
pour plan des a? y; en chaque point de contact, il se dévelop- 
pera une réaction normale à la surface, c'est à dire pamllèle 
à l'axe des z; soient N„ N,... ces réactions, a?,, j/„ a?,, y,... 
les coordonnées des points d'appui. En introduisant ces 
réactions, on pourra considérer le corps comme libre, et 
appliquer les six équations de l'équilibre, ce qui nous 
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donnera : 



J X = 0, L + 2 y* z. = 0. 

(1) \ Y = 0, lA — ^XiZi = 0. 

Z + 2 Zi = 0, N = 0. 

On déduit de ces équations : 

LX4-MY + NZ = 0. 

Donc, les forces données doivent avoir une résultante uni- 
que ; la valeur de cette résultante sera égale à ^ Z/, elle sera 

normale au plan, dirigée en sens contraire des réactions, et 
on aura évidemment son point d'application en cherchant 
celui des réactions dont on connaît les divers points d'appli- 
cation. En composant successivement ces réactions, on voit 
que le point d'application de leur résultante sera à l'intérieur 
d'un polygone convexe ayant pour sommets des points pris 
parmi les points de contact, et contenant à son intérieur ou 
sur ses côtés tous ceux de ces points de contact qui ne sont 
pas à ses sommets; ce polygone est ce qu'on nomme le 
polygone d'appui. Ainsi, pour que l'équilibre ait lieu, il 
faut que les forces aient une résultante normale au plan, et 
rencontrant ce plan à l'intérieur du polygone d'appui. Cette 
condition est suffisante ; car, si elle est remplie, la résultante 
pourra toujours être décomposée en forces normales au 
plan, et appliquées aux divers points de contact. 

Quel que soit le nombre des points de contact, nous aurons 
les trois conditions : 

(2) X = 0; Y = 0; N = 0; 

nous n'aurons pour déterminer les réactions Z»- que les trois 
équations : , 

(3) Z'h^Zi = 0; L + 2y.Z. = 0; U'-'^ZiXi = 0, 
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II convient de distinguer plusieurs cas : 

1° II n'y a qu'un point d'appui. 

On prendra ce point pour .origine; on aura les deux 
nouvelles conditions d'équilibre : 

L = 0; M = 

à joindre aux conditions (2) ; la pression sera déterminée par 
l'équation : 

Z 4- Z, = 0. 

2*^ II y a deux points d'appui. On prendra l'un d'eux pour 
origine, et la droite qui les joint pour axe des x\ on aura : 

On aura donc la nouvelle condition : 

L = 
à joindre aux conditions (2); puis il viendra : 

Z-t-Z, + Z. = 0; M — Z, a = 0. 



On a donc : 



Z. = îî; Z. = -Z-^ 

a a 



dP S'il y a trois points d'appui, il n'y a plus de nouvelle 
condition d'équilibre, et les trois réactions sont déterminées 
par les trois équations (3). 

¥ S'il y a un plus grand nombre de points d'appui, les 
charges de chacun de cos points sont indéterminées, puis- 
qu'elles doivent seulement satisfaire aux trois équations (3) ; 
il en est de même encore dans le cas où il y a seulement 
trois points d'appui, mais situés en ligne droite. 

On pourra donc se donner à volonté toutes les réactions, 
sauf trois. 

Il faudra toutefois que les réactions choisies arbitrairement 
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aient le même signe, et que les trois réactions conclues des 
équations (3) aient le môme signe que les précédentes. 

m 

135. Explication d'un paradoxe. — Nous venons de trou- 
ver que les pressions sont indéterminées lorsqu'il y a plus de 
trois points d'appui ; cependant, en considérant à priori un 
corps appuyé contre un plan, par un nombre quelconque de 
points, et tenu en équilibre par une force normale à ce plan, 
il paraît évident que chaque point d'appui éprouve une 
pression déterminée. De là un paradoxe que nous allons 
chercher à éclaircir. 

Remarquons qu'il s'agit d'un corps que nous avons supposé 
parfaitement invariable; nous pouvons donc concevoir les 
points de contact de ce corps comme unis entre eux par un 
plan parfaitement inflexible, lequel repose sur les points 
fixes A, B, C, D... Or, lorsqu'il y a plus de trois points 
d'appui, ou seulement trois, quand ils tombent en ligne 
droite, il n'est pas difficile de voir que certaines parties des 
pressions qu'on supposerait exercées par le plan sur ces 
points, peuvent être imaginées comme se reportant indifle- 
remment des uns aux autres, de manière qu'on ne puisse 
demander ou ce qu'elles sont en elles-mêmes, ni sur* quels 
points d'appui elles s'exercent de préférence, à moins de 
détruire l'hypothèse de l'inflexibilité parfaite du plan qui 
unit les points du corps. 

Ainsi, supposons trois points 
^' n d'appui en ligne droite; nous 



p* 



admettons que les trois points 
j^, A, B, C du corps sont liés entre 

eux par une verge inflexible, qui 
^ repose sur les trois points d'appui 

fixes A, B, C ; admettons que l'on 

sache que cette verge est actuelle- 
ment poussée aux trois points A, B, G par les trois forces 
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normales P, Q, R parallèles entre elles; on ne serait pas 
en droit d'en conclure que les pressions exercées sur les 
points d'appui sont respectivement égales aux forces P,Q,R. 
Prenons en effet, dans P et R des parties P' et R' telles que : 

F _BC 
R' "AB' 

A cause de la raideur de la verge, ces forces P' et R' vont 
pouvoir être remplacées par leur résultante P' + R' 
appliquée en JB ; on aura donc indifféremment les deux 
systèmes de pressions : 

en A : en B : en G : 

P Q H 

P — P', Q + P'+R\ R — R'. 

Ainsi l'indétermination doit exister, d'après les principes 
mêmes que nous avons admis. Cependant, les pressions sont 
déterminées. C'est que l'hypothèse d'une rigidité parfaite 
dans les parties constituantes du corps solide est une abs- 
traction purement mathématique, mais qui ne s'accorde pas 
exactement avec les effets naturels. Dans la réalité, la figure 
d'un corps s'altère toujours un peu, lorsqu'il est soumis à 
l'action de diverses forces : il v a des déformations ; les distan- 
ces des molécules varient, et de là naissent des forces 
intérieures ; une partie quelconque du corps doit être en 
équilibre sous l'action de ces forces, et des actions exercées 
par les parties voisines. Dans le cas précédent, on peut bien, 
au point de vue statique, transporter les forces P' et R' au 
point B; mais en opérant ainsi, on change les conditions 
d'équilibre des parties intérieures. En somme, les équations 
fournies par la statique doivent toujours être vérifiées; mais 
la théorie de l'élasticité en fournit d'autres qui, jointes aux 
précédentes, donnent tout ce qu'il faut pour déterminer les 
pressions aux divers points d'appui. Les systèmes de pression, 
en nombre infini, vérifiant les équations de la statique, ne 
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sont pas équivalents au point de vue de l'équilibre d élasticité 
qui est assuré par un seul de ces systèmes. Le problème à 
résoudre peut être très difficile, mais il est déterminé. 

136. De l'équilibre de deux corps solides, qtci se touchent 
en un point donné et s'appuient l'un contre l'autre, chacun 
de ces corps étant sollicité par des forces données. 

Soient : 

X„Y„Z, les composantes de la réaction AM du corps M' 
sur M; 

-n . — X,, — Y,, — Z, les compo- 



'î 




santés de la réaction A M' de M 
sur M'. 

On peut considérer chacun des 

corps comme libre, et Ton a pour 
le corps M : 



(1) 



J 2X + X, = 0; 2Y-*-Y, = 0; 22 + Zl = 0• 



/ 



L + y,l, — z,Y, = 0; M -f- ;:.X, — x,l, = 0; 

N + a7,Y, — y,X^=0. 



Pour le corps M' : 

2 X' — X, = 0: 2 ^' - Y, = 0; ^ Z' ~ Z, r= 0. 

(2) \ V — y,Z, + z,Y, = 0; M' — z,\, -h x,Z, = 0; 

N' - x.Y, H- y,X, = 0. 

On a ainsi 12 équations pour Téquilibre des deux corps. 
En introduisant : 



et les angles a, 6, r, Vie cette réaction avec les axes, on 
pourra éliminer N, et Ton aura onze équations. 
, On opérera de même dans le cas d'un nombre quelconque 
de corps solides dont plusieurs s'appuient les uns contre les 
autres. 
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Tableau résumé des conditions d'équilibre d*nn corps solide 

dans les différents cas* 



SOMBRII 
doa eondltlona 



Point matériel libre. 


3 


X — 0, Y — 0, Z — 0. 


Point sur une surface. 


2 


X Y Z 


Point sur une courbe. 


1 




Corps solide libre. 


6 


X— 0, Y— 0, Z— 0, L— 0, M— 0, N— 0. 



Corps pouvant tour- 
ner autour d'un 
point fixe. 



3 



L = 0, M=:0, N=:0- 



Corps pouvant tour- 
ner autour d'un 
axe fixe, et glisser 
le long de Taxe. 



Z=0, 



x\=0. 



Corps pouvant tour- 
ner sans glisser. 


i 

i 


N— 0. 


Corps pouvant glisser 
sans tourner. 


l 


7—0, 

m 



Corps solide reposant 
sur un plan iné- 
branlable : 
P par un point fixe. 



r> 



X=0, Y==0, 



1=0, M=0, N=0. 



2® par deux points 
sur Ox, 



X:=0, Y=:0, 



L=:0, 



N=0. 



S^ Par trois points 
non en ligne droi- 
te ou un plus 
grand nombre. 



3 



x=o, Y=:=o; 



N=0. 



En résumé, ou peut avoir 1, 2, 3, 4, 5 ou 6 conditions 
pour l'équilibre, 



CHAPITRE VII 



POLYGONE FUNICULAIRE. — COURBE FUNICULAIRE. 
THÉORIE DE LA CHAINETTE. - COURBE DES PONTS SUSPENDUS. 



§ 1. — Polygone funiculaire. 

137. Équilibre du polygone funiculaire. — Supposons 
qu'un fil parfaitement llexible et inextensible soit sollicité par 
(les forces F,F',F',F'',F'^,F^ appliquées à ses extrémités A,G, 
et à divers points B, G, D, E de sa longueur ; ce fil étant en 
équilibre sous l'action des forces dont il s'agit, affectera la 
forme d'un polygone ayant pour sommets les divers points 
d'application de ces forces ; on donne à un pareil fil le nom 
(le polygone funiculaire. Nous allons voir en quoi consiste 
les conditions de son équilibre. 

Supposons qu'on vienne à couper le cordon B G en I; la 

partie ABI va cesser d'être en 
équilil)re; pour maintenir rétjui- 
libre, il faudra lui appliquer en I 
une certaine force IT; il faudra de 
même appliquer [en I une force ITj 
pour maintenir en équilibre la 
partie IGD... G; je dis que la 
force IT doit être dirigée suivant 
le prolongement de BI. En effet, le 
cordon ABI est en équilibre sous 
Taction des forces F, F' et IT. L'équilibre aura encore lieu si 
nous solidifions le cordon, en lui laissant toutefois la liberté 
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de tourner autour du point B, qui sera fixe; mais on voit 
alors que la force IT produirait le mouvement si elle n'était 
pas diiîgée suivant BI; enfin, à cause de la flexibilité du 
cordon, il faut que cette force T soit dirigée suivant le 
prolongement de BI. 

Rapprochons maintenant ABI et ICDEG. Chacune des 
deux parties du polygone étant en équiUbre sépai'ément, le 
polygone entier sera aussi en équilibre, sous l'action des 
forces F, F', F', F'", ¥'\ F% T et T,. Mais il était déjà en 
équilibre sous l'action des seules forces F, F', F', F^, F'% F^; 
donc les forces T et T, se détruisent; ainsi T, = T. 

La valeur de l'une quelconque des forces T et T^ est lu 
tension du cordon BG. 

Ainsi, dans l'état d'équilibre, chaque cordon est tiré par 
deux forces égales et centralises, dirigées suivant le cordon ; 
chacune de ces forces représente la tension du cordon. On 
pourrait mesurer cette force en coupant réellement le cordon 
et interposant un dynamomètre entre les deux parties. 

On voit, comme conséquence immédiate de ce qui vient 
d'être dit, que les forces extrêmes F et F"^ doivent être 
dirigées suivant les prolongements des cordons BA et EG 
et qu'elles sont égales aux tensions de ces cordons. 

Le point A sera ainsi en équilibre, sous l'action de la 
force F et de la tension du cordon AB. Passons aux condi- 
tions d'éxiuilibre du point B : ce point devra être maintenu 

en équiHbre sous l'action de la 




Ti 



g.Ô4 



i 



force F égale à la tension Bt-du 
cordon AB, de la force BF' et de la 
tension Bt^ du cordon BG. En soli- 
difiant^ le système, on voit que la 
force Bt^ doit être égale et opposée 
à la résultante des deux forces Ht 
et BF' ; ainsi le côté BG du polygone 
funiculaire doit être dans le plan des deux droites B A, BF' ; 
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i il doit être le prolongement de la diagonale du parallélo- 
gramme construit sur Bi et BF', et la tension du cordon BC 
sera représentée par la grandeur de cette diagonale. 

On voit que nous avons déterminé la direction du côté AB 
et celle de BC, sans faire aucune hypothèse sur la direction 
et l'intensité des deux forces F et F' ; on arrivera ainsi à la 
dernière force F"", qui devra être dans le plan DE F"", suivant 
le prolongement de la diagonale du parallélogramme cons- 
truit sur F'"" et la tension de ED, et égale à la diagonale de 
ce parallélogramme. 

138. Polygone de Varignon. — Toutes ces conditions 
d'équilibre du polygone funiculaire peuvent s'exprimer 
simplement par une construction géométrique due à 
Varignon. 

Par un point quelconque 0, menons une droite OM égale 
et parallèle à la force BF qui est égale à la tension T du 
côté AB ; par le point M une droite MM' égale et parallèle à F'; 

par M' une droite égale et parallèle 
à F'... Les droites OM, OM', OM'... 
représentent les directions des divei-s 

M*^*'" TV"^"'"^'^*. côtés du polygone, les grandeurs de ces 

droites représentent les tensions des 

divers côtés. OM'^ représentera la 

tension du côté EG, de sorte qu'en 

menant par M'^ une droite égale et parallèle. à F^, on 

retombera sur le point 0. 

On voit qu'en opérant ainsi, on a construit le polygone des 
forcer; ce polygone se ferme de lui-même ; il faut donc que 
les forces données soient en équilibre si on les applique au 
point 0, c'est à dire que l'on ait les trois premières équations 
de l'équilibre d'un corps solide : 



I 

i- : 
^ I 

l ■ 



i' 



r» I 




I 



^x^^'; 2;y=o; 22=''- 

Despeyrol'S. -- Mécanique, 9 
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On voit, en résumé, que lea conditions d'équilibre du poly- 
gone funiculaii'0 sont : 

1° Que Vextrémité du polygone de Varignon coïncida av^e 
son point de départ 

2** Que le» cordona intermédiaires BC, CD... ment 
parallèles aux diagonales OM', OM'... du polygone, 

3° Enfin f que chaque côté puisse résister à la tension 
qu'il supporte; toutes ces tensions sont représentées en 
grandeur par les diagormles du polygone- 

139. Dans le cas particulier où les diverses forces F, F', 
F'... qui agissent sur le polygone funiculaire «ont toutes 
parallèles à un môme plan, il est aisé de voir que le 
polygone de Varignon est situé tout entier dans un plan 
parallèle au précédent; il en est de môme du polygone 
lUniculaire dont les côtés sont parallèles aux diagonales 
du polygone auxiliaire. 

Il en est encore de môme, lorsque toutes les forces inter- 
médiaires F', F', F'*, F*^ sont parallèles à une môme droite, 
quelles que soient les directions des forces extrêmes F et F"" ; 
car, alors, le polygone de Varignon devient un triangle, et le 
polygone funiculaire est situé tout entier dans un plan 
parallèle au plan de ce triangle, donc parallèle à la direction 
commune des forces; la dernière force est dans ce plan. 

§ n. — Courbes funiculaires, 

140. Le polygone funiculaire est la figure d'équilibre 
d'un fil soumis à des forces discontinues ; lorsque la 
répartition des forces est continue, le polygone se change 
en une courbe funiculaire dont nous allons chercher les 
équations. 

En partant du polygone pour arriver à la courbe, on 
pourrait admettre que chaque élément de la courbe funi- 
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culaire est tiré dans le sens de sa longueur par deux forces 
égales et contraires; chacune d'elles est la tension, du 
fil au point considéré, Cette tension serait une fonction 
continue de Tare s de la courbe compté d'un point fixe 
jusqu'au point considéré. Mais on peut le démontrer aussi 
directeinent. 

Soit A MB le fil flexible et inextensible, dont les extré- 
mités A et B sont fixes ou sollicitées paV des forces données 
de direction et d'intensité; soit AM==s. L'élément MM'==ds 

sera sollicité par une petite force 
NF que l'on pourra concevoir 
appliquée en un point quelcon- 
que N de MM'; cette force sera 
de même ordre de gi^andeur 
que dSj et nous pourrons la 
représenter par Fds, F étant 
fini ; cette force sera la résultante des petites forces qui 
agissent sur les divers points de MM'. Par exemple, si le 
fil est homogène et pesant, que p désigne le poids de l'unité 
de longueur, la force NF sera pds\ si le fil, tout en étant 
pesant, a une section variable w, et lin. poids spécifique 
variable p, on aura : 

NF — G) ds X p = wp rf« = /'(•5) ds; 

car p et w seront des fonctions connues de s, et le produit w? 
pourra être représenté par f (s). 

Nous rapporterons les divers points du fil a trois axes 
coordonnés rectangulaires quelconques Ox, Oy, Oz, et nous 
désignerons les composantes de la force NF par Xds, Yds, 
Zds. X, Y, Z seront les composantes de la force extérieure 
rapportée à l'unité de longueur du fil. 

141. De la tension en un point du fil. — Si Ton coupe le 
fil en M, la partie AM ne sera plus eu équilibre; i! faudra 
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lui appliquer une force MTqui pourra remplacer l'action 
de MB; il faudra de même appliquer à MB une force MT,. 
On prouvera, comme dans le cas du polygone, que ces deux 
forces doivent être égales et opposées. 

Chacune d'elles est finie, car MT 
remplace toutes les petites forces 
du premier ordre de petitesse en 
nombre infini appliquées aux divers 
points de MB. 

Je dis en second lieu que la direc- 
tion commune de T et T, est celle 
de la tangente en M à la courbe 
funiculaire. 
Supposons la portion AM'M en équilibre (^gf. 88). Soit M' un 
point voisin de M; fixons M' et solidifions l'élément M' M en 

lui laissant la liberté de tourner autour 
de M' ; nous avons un petit levier M M' 
sollicité, par deux forces : T et Fds; 
le point d'appui est M' ; les moments 
relatifs au point M' doivent être 
égaux; celui de Fds est infiniment 
petit du second ordre; celui de T 
est : 





en posant : 



T XM'I = T xMM'sine = Td«slne, 



M'MI = 6. 



T étant fini, pour que cette expression soit du second ordre, 
il faut que ô soit du premier ordre ; par conséquent : 

Limit. 6 = 0; 

donc MT a la direction de la limite de MM', c'est à dire de 
la tangente en M'. 

La valeur commune de T et T, est la tension en M. 
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142. Équations de Téquilibre du fil. — L'élément MM' 

doit être en équilibre sous Tao 
?ig.89 / tion des trois forces T, T', et 

mF = ?ds. 

Écrivons que les sommes des 
projections de ces trois forces 
sur trois axes rectangulaires sont 
nulles, et nous aurons : 

c'est à dire : 




(1) 






+ Yds = 0, 



+ Zd$ = 0. 



En général, X, Y, Z dépendent seulement de rc, t/, z, et 
c'est ce que nous supposerons dans ce qui suit; mais il peut 
se faire aussi que ces quantités soient des fonctions de l'arc s. 
Tel serait le cas d'un fil pesant, pour lequel la densité 
varierait d'un point à l'autre. 

Si l'on prend x pour variable indépendante, on aura à 
déterminer t/ et z en fonction de x pour avoir l'équation de 
la courbe. 

Les équations (4) contiennent : 

dT dy^ d*y dz d^z 
^'^Hx'^'dx'dx'''^'d^'d^''^ 

c'est un système de trois équations simultanées du second 
ordre. Il semblerait à priori que les intégrales générales 
doivent contenir six constantes arbitraires ; ici il n'y en aura 

que cinq parce que les équations ne renferment pas -^ • Si 
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rfT (Py d*2 
Ton peut déterminer à l'aide des équations (1) J^' j^t' ^t 

et si l'on pose : 

rfT 

duo 

d 

dx 

d 

dx 






en partant d'une valeur donnée de x et adoptant pour les 

dy dz , * 

valeurs correspondantes de j/, z, T, ^» j- des valeurs 

données, qui du reste peuvent être quelconques, on pourra 
calculer pour une valeur quelconque de a? : T, j/ et z. Il y 
aura donc seulement cinq constantes arbitraires; on les 
déterminera en supposant que les deux extrémités du fil 
sont données et que le fil a une longueur connue, l. On 
écrira donc, en désignant par x^ et x^ les valeurs de x qui 
répondent à ces extrémités', que pour x = x^: 

et pour x=^x^: 

et enfin que : 

/ —- da? = /. 

Jx. dx 

143. Nous allons montrer comment on peut éliminer T 
des équations (1). On peut écrire ces équations comme il suit ; 

^ , dx dx ^^ ^ ^ 

Td • -r -^ tr rfT + Xd« = 0, 

ds ds 

as ds 
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On en lire, en multipliant les équations (2) par des facteurs 
convenables, et remarquant que : 






ds* ' ds" ' ds' 



et par conséquent : 



dx ^ dx dy . dy dz , dz ^ 
ds ds ds ds ds ds 

(juations (3) 

dT = — {\dx + Ydy + Zdz), (a) 

\ds ds ds ds/ 

(dz dx dx dz\ ' 

S -^système (3) est équivalent au système (1). 
5 2 (^) ^^ (^)' ^^ conclut : 

3 -^_ Xdy-'Ydx _ Zdx^Xdz 



^^ dx dy dy dx dz dx dx dz 

2 ds ds ds ds ds ds ds ds 

^ Jt aura donc, en somme, les deux équations suivantes 
r j déterminer la courbe funiculaire : 

î f 

^ ' dx . dy dy , dx 

Xdy — Yda? __ ds ds ds ds 
^^ Zdo? — Xdz "~ d£ d» _^ d^ d£' 

d« d^ d^ ds 

Xdy — Yda? 



(6) Xdx-hYdy '^'Zdz -{-d] dx dy_dy^ dx 1 = 0. 

de ds de ds 

Nous simplifierons quelque peu, en prenant x pour 
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variable indépendante ; nous aurons : 

dy dz 

, _ dy ds , de ^ ds 

^ dx'" dx^ dx dx^ 

ds ds 

dx . dy dy . dx 
a* -z -z— a* -r- 



' d*y _ dy' 


— 


ds ds ds ds 


dx* "~* dx 


_, dx' 
'^''ds* 






dx , dz dz dx 


d*z dz' 


— 


ds ds ds ds 


dx* "" dx 


^ dx^ 
ds* 



d'où : 



dx , dy dy . dx d^y dx 



(7) 





dl' 


' ds 


ds 


ds~ 


' dx* dy* dz* 
dx* dx* 




dx 

Ts' 


j dz 
ds 


dz . 
ds 


dx 
ds~ 


d*z dx 




' dx* , dy* dz* 
dx* dx* 


Les 


équations (4), (5) et (6) deviendront donc : 


1 




T = 




-) 


. dy* dz* 
dx* dx* 
d*y 



(8) 



dx' 

dy_Y d}y 

dx X dx* 

I d£ _ Z ~~'¥z' 
\ dx X dx* 



(9)X + Y^ + Z^ + :^ (x^^-y) 
^ ' dx dx dx)\ dx / 



. dy* dz* 
dx* dx* 

dx* 



= 0. 
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(8) et (9) seront les équations propres à déterminer y et z en 
fonction de a?, c'est à dire la figure du fil ; la première de ces 
équations est du second ordre, la seconde du troisième 
ordre; il y aura bien cinq constantes arbitraires, comme 
on Ta vu précédemment. 
L'équation (7) fera connaître ensuite la tension. 

144. Dans le cas où la courbe funiculaire est plane, ce 
qui arrivera si les forces qui sollicitent chaque point du fil 
sont parallèles à un même plan, ou à une même droite en 
prenant ce plan pour plan des xy, on aura : 

Z = 0, Z = Oy 

et par suite le problème sera résolu par les équations : 



1 + 



dx' 



= 0, 



(") 



il' 



dx" 



L'équation (10) est une équation différentielle du troisième 
ordre. On déterminera les trois constantes arbitraires comme 
précédemment. 

145. Dans le cas général, on est très loin de savoir 
intégrer. Considérons le cas où les composantes X, Y, Z 
sont les dérivées d'une même fonction 9 de Xy j/, z, c'est à 
dire où l'on a : 

dy (a?, y, z) tf? fa , y, z) d? (a?, y, z) 

A = j » 1 = , > ii = 5 , 

dx dy dz 
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ce qui exige que l*on ait : 

dff'^daf' ilg~d9* di'^dif* 
la formule : 

dT = — (Xdx + Ydy 4- Zdz) 
donne : 

T = — 9 (0?, y, 2) + C, 

en désignant par C une constante arbitraire. 
Soit T, la tension au point o^,, y«, z,, on aura : 

(12) T — T. =â ç (0?., y., z.) - <p (0?, y, 2). 

On voit donc que dans ce cas, sans avoir déterminé la figure 
d'équilibre, on connaîtra l'accroissement de tension en passant 
d'un point à un autre ; en sorte qu'il suffira que cette tension 
soit connue en un point déterminé, pour qu'elle le soit aussi 
dans toute la longueur du fll. Dans ce cas l'équation (9) peut 
être intégrée et la figure du fil sera déterminée par les deux 
équations : 



(13) 



dx da?» 

dz „~'^z 
do; d»* 



! + '"■ -^^ 



(U) ,(.,,.,)-C.(xg-ï)^£j^ = .. 



ia* 



Ces équations sont toutes les deux du second ordre; il 
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convient du reste de les écrire comme il suit : 

df dg^d^ d*y 

^ ^ d<f dz d^ d*»' 

dx dx dz dx* 

(14-) ,(x,î,..)-^(^j|-^j ^ =C. 

dx^ 

Mais, dans la pratique, il vaudra toujours mieux subs- 
tituer la valeur (12) de T dans deux des équations (1) ou dans 
deux de leurs combinaisons convenablement choisies. 

146. Transformation des équations (1). — Partons du 
système équivalent (2) ; désignons par Ç, yj, î; les cosinus des 
angles que le rayon de courbure de la courbe funiculaire fait 
avec les axes, par a, p, y les angles que fait la tangente avec 
les mêmes axes. On aura comme Ton sait : 

dx j dx , CCS Ç ds, 

ds ds p 

donc les équations (2) vont s'écrire : 

dT T 

CCS ot -r- -i' ces Ç - ■+• X = 0» 
as p 

jm m 

(15) ( CCS p -7- + CCS Yj - H- Y = 0, 

as 9 

dT T 

ces Y -; — h ces Ç h Z = 0. 

' ds . p 

En remarquant que : 

COS* a 4- ces' p H- CCS' Y = 1» 

CCS* Ç H- CCS* Y) H- cos* Ç = 1, 

CCS a CCS Ç 4- COSp COS TQ -I- CÔS Y cos Ç = 0, 
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on en tire : 

dT 

— + (X cos a + Y cos P -♦- Z cos y) == 0, 

T 

- 4- (X cos Ç 4- Y cos Yj + Z cos = 0; 

P 

ou bien, en désignant par P et Q les composantes de la 
force rapportée à l'unité de longueur suivant la tangente et 

• 

la normale principale de la courbe : 

(16) ^ + P = 0. 

as 

(17) I 4-Q=±=0. 

P 

Ces équations sont souvent très utiles. 

147. Remarquons que si X, |x, v désignent les angles que 
fait avec les axes de coordonnées l'axe du plan osculateur, 
on déduira des formules (15) : 

X cos X -+- Y CCS |i. 4- Z CCS v = 0, 

ce qui montre que la force est située dans le plan osculateur 
de la courbe funiculaire. Ce qui devait être, puisque, quand 
on a établi les équations de l'équilibre, on a vu que la force 
extérieure et les tensions T et T' devaient se faire équilibre. 
Ces trois forces sont donc dans un même plan qui est évidem- 
ment le plan osculateur. 

148. Cas où toutes les forces sont normales au fil. — 

On a dans ce cas : 



d'où : 



Xdx Y dy Z dz ^ 
¥ ds ¥ ds ¥ds ' 



Xdx + Ydy + Zdz = 0, 
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et pai' suite : 

T = c. 

Ainsi, la tension est constante tout le long du fil. Les 
équations (15) donnent alors : 

T 

X = cos Ç, 

P 
Y = ces Ti, 

p 

T 

Z = cos C, 

. P 
ou bien, en faisant : 

X = PcosA; Y = PcosB; Z = P cos C, ^ 

T 

P ces A = ces Ç, 

P 

T 

P CCS B = cos TQ, 

P 

T 

P cos C = cos Ç; 

P 
d'où : 

T* r* 

p p 

P 
cos A = — cos 5, cos B = — cos y;, cos C = — cos Ç. 

Donc : La force P est inversement proportionnelle au 
rayon de courbure, et elle est dirigée suivant le prolon- 
gement de ce rayon de courbure. 

Ce cas est réalisé, quand un fil est tendu sur une surface S 
par deux forces qui le tirent à ses extrémités ; car la réaction 
de la surface étant normale à la surface, est normale au fil. 
La tension est constante, donc les foi*ces qui tirent le fil aux 
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deux bouts sont égales entre elles. On voit que le plau 
osculateur de la courbe est constamment normal à la surface ; 
donc la courbe funiculaire est ufie ligne géodésique de la 
surface. Enfin la réaction de la surface en chaque point est 
en raison inverse du rayon de courbure. 

149. Dans les applications, la courbe funiculaire sera le 
plus souvent plane. Alors, en prenant ce plan pour plan 
des xy^ on aura pour déterminer la courbe, les équations : 



(18) 



Si Ton a : 



d. T^4-Xd«=:0, 
as 

d. T^4-Yd5 = 0. 
as 



Xdx + Yrfy = d(f {x, y), 
et par conséquent : 

T = T, + f K, y,) — 9 {X, y), 

en substituant celte valeur de T dans Tune des équations (18) 
on aura l'équation différentielle de la courbe cherchée. 

§ ni. — Théorie de la chaînette. — Courbe des ponts suspendus. 

150. La chaînette est la courbe formée par un fil pesant 
et homogène, suspendu à deux points fixes. — Soit^? le poids 
de Tunité de longueur; ou aura, en prenant l'axe des y 
vertical, et dirigé vers le haut : 

X = 0, Z^O, Y = -^p. 

Les dquations générales deviendront dono : 

..t1;=o, 

dT^ =pds. 
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On en conclut d'abord, en déàignant par C et C deux 
constantes arbitraires : 

ia 

d*où : 

C'dûp^Cdz = 0, 
C'a? — C^ =C', 

en désignant par G" une nouvelle constante arbitraire. 

Donc la courbe est tout entière dans un plan vertical, qui 
doit naturellement contenir les deux points fixes. Prenons 
donc ce plan pour plan des x y, et nous aurons : 



(«) 



d T^zz^O, 
ds 



donc : 



î ë = M. 



en désignant par h une constante arbitraire; d^où : 

on voit qae ph désigne la tension au point le plus bas, pour 

d or 

lequel on a j- = 1 . En portant cette valeur de T dans la 
seconde des équations (a), il viendra : 

ou bien 1 
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Telle est l'équation différentielle de la çotu'be cherchée, 
Soit :j2 = y\ nous aurons : 



d8 = dxyi + y'*; 
en portant ces valeurs dans Téquation (&), il viendra : 



dx _ dy' 

en intégrant et désignant par x^ une constante arbitraire, 
on trouvera : 

d'où Ton tirera : 



—y' + Kl + y'* =« ~ï~, 

»— »> —fat— »») 

2 y' = ^ * — « * . 

Multiplions par dx^ intégrons et désignons par H la constante 
arbitraire ; nous aurons : 

y = 2 V« "^ + ^ * J + H. 

Le point le plus bas a pour coordonnées : 

x = x^ y = H -h A. 

Si l'on transporte l'axe des y de manière qu'il passe par le 
point le plus bas, on aura : 

(*) y = |G* + ^'^"). 

Il faut se rappeler que ph est la tension au point le plus bas. 
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Comme on a : ^r- = Kl 4- y'*, il est facile de calculer -j-^ et 

ax ^ ^ dx 

par suite s. On trouve ainsi : 



s 



= 'Ae'^-e-A 



Il n'y a pas de constante à introduire si Ton compte les 
arcs à partir du point le plus bas de la courbe. 
Comme la tension est donnée par la formule : 



ph 



ds 
dx' 



on a : 



(2) 



T=py. 



Ainsi : La tension en un point quelconque est proportion- 
nelle à l'ordonnée de ce point. 

151. Détermination des constantes et construction de 
la courbe. — Dans le plan xOyy menons Thorizontale BC, 

la verticale AC, et posons : 

BC = w, AC = n, 
arc ADB = /; 

m, n, l sont les données, et il 
s'agit de trouver les coordon- 
nées {x^y j/j) (rc,, j/,) des points 
auxquels la chaînette est atta- 
chée et la constante ft = OD. 




Nous avons 



£l 



* -f- e "^), 



y 



1 = 2 ^^** +«^A 



(3) 



h ( -•- =Vï^ ^* =J^\ 



Oespeyrous. — Mécanique, 



10 
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( y, — »• = ». 

(5) n = -\.c^-4-e*^— «*— « *^/. 

z 

On pourra déterminer fc, x, et a?, par les équations (3), (4) 
et (5). On en déduit en eflfet : 

(6) l-^n = h(e^ — e '*), 

P — n* = *• G" -+- e "^ — 2), 



(7) 6'* — e^=:-— ^ 



^ m « 



Cette équation ne renferme que l'inconnue h ; je dis qu'elle 
a toujours une racine positive et une seule. Soit en effet ^ 



il viendra : 


M» 


m 

2Â = «' 




è' — e— K/' — n* 


ou bien : 


2« ~ m ' 


1 j. 





1.2.3 1.2.3.4.5 m 

Le premier membre de cette équation augmente toujours 
avec h ; pour /i = 0, il est égal à 4 ; pour /i = + 00 , il est égal 
à + 00 . Donc, ce premier membre paisse une fois et une 
seule par une valeur donnée supérieure à 1 ; il suffit donc de 
montrer que Toil a : 



->1 ou .P>m*4-«», 



m 



ou 
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/ > Km« H- n« > AB, 
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cc! qui est évident. 
L'équation (6) donnera r 



€ * — c * / = Ae *" V^ * — 1/, 



d'où : 



h 



! = log(^)~-logG"-l). 



On aura ensuite : 



^ = a V^ * "*- ^ / + «• 



Donc, tout sera connu. 

152. Remarque sur le centre de gravité de la chaînette. 

— On démontre dans le calcul des variations que, de toutes 
les courbes de longueur donnée tracées sur un plan entre 
deux points donnés, et qui tournent autour d'un axe situé 
dans ce plan, la chaînette est celle qui engendre Taire 
minimum. En faisant intervenir le théorème de Guldin, on 
voit que parmi toutes ces courbes la chaînette est celle dont 
le centre de gravité est le plus bas. 

153. Courbe des ponts suspendus. — Soit ÂOJ^ un 

fil homogène suspendu aux deux 
points fixes A et B ; chaque élément 
est sollicité par une force verticale 
proportionnelle à la projection de 
cet élément sur une horizontale; 
trouver la figure d'équilibre. 

La courbe est encore plane; si 
nous appelons T la tension au 
point m et p la force totale qui sollicite une portion de la 
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chaîne dont la projection horizontale est égale à l'unité de 
longueur. On a par les formules généi'ales : 

(I) ''(t'jÎ)=0, d(T^J)=,Jx. (,) 

De la première de ces deux équations on déduit : 

si on appelle jpA la tension de la courbe au point le plus 
bas. 
Remplaçant dans (2) T par : 

. ds 



il vient : 



d.ph^£ = pdx, 



ou bien, en prenant x pour variable indépendante : 

Intégrant, et désignant par C et C deux constantes arbi- 
traires, il vient : 

I 

y = — a?' 4- C'a? + C. 

Si Torigine est le point le plus bas, on doit avoir pour x = : 





»=«. '£="■• 


donc : 






C = 0, C = 0, 


et par suite : 






a;' 
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La courbe est une parabole dont le sommet est en et 
Taxe vertical. On trouve facilement : 



T est minimum en 0. 

154. Détermination des constantes. — Les données sont 
encore, en gardant les notations du § 151, m, n et Z et les 
inconnues (x^ j/,), {x^ j/,) et ft. On a : 

On déduit de là : 

2An ihn 

(3) 0?, -4- a?, = = — » 

^ ' a?j — a?, w 

puisque : 

(4) 0/, — fl?^ =: m. 
D'ailleurs : 

hs=Ci^x^ -+- A« dx = {x Vx^ -\- h' -h \ A* log (a> h- l^x^ + A') 

H- Constante; 

par conséquent on a : 



(5) 2 Ai = a?, l/a;,* + A» - a?. l^x,* h- A- + AMog ^^ ^'' + *' -^ \ 

Vx^ + A* H- a?. 

On tire de (3) et (4) : 

a?! = — A + -^r» 

(6) j m 2 

n . w 

' m 2 
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en portant ces valeurs de x^ et x^ dans l'équation (5), on 

aura une équation qui ne contiendra plus que l'inconnue h ; 

quand h sera ainsi déterminé, les équations (2) et (6) feront 

connaître x^^ a?„ y,, y,» 

Supposons pour simplifier 
que les deux extrémités du fil 
soient sur une môme horizon- 
tale; on aura : 




a?, = — a?, = — 



m 



Eg.92. ~'~ 2 

5 et l'équation (5) donnera : 



/'(A) 



=-Mv/*-^'^^««(î-^v/*"f)=^= 



on en tire, après réduction : 



'■»=M'-'-V'-ï> 



/"' {h) s'annule pour fc = ft, ; en posant 



K = 



2a;,* 



Vl^ — 4a?,' 



valeur réelle, car : 



AB = kx,^ < AOB ou r, 



pour: 



h<K ( r (A)< 
h>h^ { f {h)>0 



f (A) décroit, 

f {h\ minimum, 

f (A) croit sans cesse. 
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Pour A pQsitif et très petit, on peutréduire f(h)k: 
y 
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donc f (h) est positif et très grand ; 
ainsi: 

/(0) = + oo, 
f{h^) = minimum, 
/(H-oo) = 0. 



D'où Ton conclut : 



/(A,)<0; 



donc il n'y a qu'une racine OH. 
h étant connu, le problème est facilement résolu. 



\ 



f 



DEUXIÈME PARTIE 



CINÉMATIQUE 



CHAPITRE PREMIER 

MOUVEMENT D'UN POINT MAT£RIEL. — VITESSE. 

1. Objet de la cinématique. — .La cinématique a pour 
objet Tétude du mouvement considéré en lui-même, indé- 
pendamment des causes qui le produisent. Elle se subdivise 
elle-même en deux branches : la cinématique pure, où le 
mouvement est étudié d'une manière abstraite, et la cinéma- 
tique appliquée, qui étudie les mécanismes servant à la 
transmission et à la transformation des mouvements. Dans 
ce cours nous ne nous occuperons que de la cinématique 
pure. 

Cette portion de la Mécanique emprunte à l'expérience 
trois notions : celle du point matériel déjà considérée en 
statique, celle de la vitesse et celle du temps. 

Nous définirons plus loin la vitesse. Nous pouvons dès 
maintenant dire que la vitesse n'étant autre chose qu'une 
longueur portée dans un sens déterminé sur une droite, 
nous l'évaluerons en prenant pour unité de longueur le 
mètre; le temps sera évalué en secondes. Nous commen- 

m 

cerons la cinématique par l'étude du mouvement d'un 
point matériel; plus tard nous étudierons le mouvement 
d'un corps solide. 



454 COURS DE MÉCANIQUE. 

2.' Mouvement d'un point. — Le mouvement d'un point 
est parfaitement défini, si on se donne la ligne droite ou 
courbe parcourue par ce point ; ce qu'on appelle la trajec- 
toire du point, et à chaque instant 
*8' ^ ^ s la. position idu .point sur sa trajec- 
yi toire. . . 

Supposons que la courbe S S' 
soit la trajectoire du. mobile, et 
'^ que l'on connaisse à chaque instant 

l'arc OM = s parcouru par le mobile à porter d'une origine 
fixe 0; autrement' que Von ait la rélatiûiiK 

s.— fia, 

le mouvement du. mobile sera .déterminé si on compte le 
temps à partir d'un instant bien défini, par exemple à partir 
de l'instant où il se trouve en un point M, de sa trajectoire. 

3. mouvement rectiligné uniforme..— ViteâBe. — Le plus 
simple de tous les mouvements est celui où l'espace parcouru 

• 

par le mobile sur sa trajectoire est proportionnel au temps. 
Le mouvement est dit alors uniforme. Si nous appelons s et 
So les espaces parcourus au temps t et à fôrigine du temps, 
on a : - 

* — «. _ ir 
-7--K, 

Dans un pareil mouvement on donne le nom de vitesse à 
l'espace parcouru dans l'unité de temps. Dans la formule 
précédente K représente la vitesse. 

4. Vitesse dans un mouvement quelconque. — Tout 

mouvement qui n'est pas uniforme est dit varié. Dans un 
mouvement varié quelconque considérons le mobile à un 
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instant quelconque <, soit M la position du mobile au temps t, 
M' sa position à l'instant t + At. La droite MM' qui joint le 
premier point au second est ce qu'on appelle le déplacement. 

MM' 

du mobile pendant le temps A t. Le rapport -rr est ce qu'on 

peut appeler la vitesse moyenne pendant le temps A^; c'est la 
vitesse que devrait avoir le mobile animé d'un mouvement 
rectiligne et uniforme pour éprouver le déplacement MM' 
pendant le temps Af . Cette vitesse moyenne est une grandeur 
géométrique MT, portée sur la droite MM' dans le sens du 
mouvement. Imaginons que l'intervalle Af tende vers zéro. 
La direction M T^ tendra vers une limite MT qui est la tan- 
gente à la courbe en M et la grandeur géométrique MT, vers 
une Umite MT portée sur la tangente qui représente la vitesse 
au temps^. 
La vitesse au temps t est la limite de la quantité : 

corde MM' 
Tt 

Or, si nous désignons l'arc MM' par As, on a identiquement : 

corde MM' corde MM' A« 



It àS àt 



comme : 



- . ., corde MM' 

Limite ; = 1, 

A« 



on a : 



- , ,, corde MM' - . ., A« 
Limite — = Limite — •• 



On voit donc qu'à un instant quelconque la vitesse est 
la dérivée de l'espace par rapport au temps, et de plus que 
la vitesse est^ une grandeur géométrique qui à chaque 
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instant doit être considérée comme portée sur la tangente à 
la courbe au point considéré à partir de ce point dans le 
sens du mouvement du mobile sur sa trajectoire. 



5. Projection du mouvement sur un plan fixe. — Pendant 
qu*un point se meut dans l'espace en décrivant une courbe, 
sa projection sur un plan faite parallèlement à une direction 
donnée décrit une autre courbe. Soit mm' la projection de 

Tare infiniment petit MM', la 
corde mm' sera la projection delà 
corde MM' . Si nous amplifions ces 

deux droites dans le rapport — • 

l'une des droites amplifiées sera 
encore la projection de l'autre. 
D'où- on voit en passant à la 
limite qu'à chaque instant : 
La vitesse de la projection est la projection de la vitesse du 
mobile dans l'espace. 




Remarque. — Ce que nous disons de la projection sur un 
plan s'applique à la projection sur un axe faite parallèlement 
à un plan déterminé. 



6. Relation entre la vitesse d'un point mobile et 'les 
dérivées de ses coordonnées par rapport au temps. Le 
mouvement d'un point mobile dans l'espace sera parfai- 
tement défini si on connaît à chaque instant ses coor- 
données X, y, Zy c'est à dire si a;, y, z sont des fonctions 
connues du temps. 

x = f (0, 
y = ? (0, 
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^ dx dy dz 

d7' rf7' 57 ^^^* vitesses de la projection du mobile sur 

les axes. On a donc, si les axes sont rectangulaires et si a, g, y 
sont les angles de la vitesse du mobile dans l'espace avec la 
partie positive des axes, ' 

dx ^ dv „ dz 



=v/(t)"*(^y>fë)' 



ncf.96 



7. Cas des coordonnées polaires. — - Il existe d'autres 
modes de décomposition de la vitesse. Supposons le mouve- 
ment plan et la trajectoire du mobile rapportée à des 
coordonnées polaires p et 6. 

• L'arc élémentaire MM' = ds 
de la trajectoire peut être consi- 
déré comme la résultante des 
deux longueurs : 

MK = pde, 
et 

KM' = dp, 

la première perpendiculaire au rayon vecteur OM, la seconde 
comptée suivant ce rayon, dans les sens respectifs des 
accroissements de et de p. Par suite, la vitesse V a deux 
composantes : 

eie dp 
^di' dt' 




dans ces mêmes directions et sens, et sa valeur est : 



V/(r?) 



• + P* 
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La première composante :. 

de 

a reçu le nom de vitesse de circulation; la seconde -^ de 
vitesse d'entraînement ou de glissement ; enfin le rappoi^t : 

. MOM' 1 .de 

se nomme vitesse wrjéolaire. 

dp 

On sait que la sous-normale 1 = wû' pstr conséquent : 

dp 
d? 
dO 

di 

La sous-normale est donc égale au rapport de la vitesse de 
glissemeiit à la vitesse angulaire. La vitesse angulaire est la 
vitesse de circulation d'un point situé à une distance de 
rorigine égale à l'unité. 

8. Méthode de Roberval pour mener les tangentes aux 
courbes. — Pour arriver à déterminer les tangentes aux 
courbes, Robei'val considère une courbe comme engendrée 
t)ar le mouvement d'un point mobile ; la vitesse en chaque 
point est la direction de la tangente à la courbe. 

Si donc nous pouvons trouver, soit les vitesses simultanées 
des projections d'un point de la courbe sur deux axes 
•coordonnés rectangulaires ou obliques, soit la vitesse de 
circulation et la vitesse de glissement dans un système polaire 
quelconque, nous aurons par une construction connue la 
vitesse propre du point mobile et la direction de cette 
vitesse qui est celle de la tangente. Il ' n'eçl pas même 
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ïïécessaire de connaître ces vitesses simultanées elles-mêmes, 
mais seulement leur rapport, pour avoir la direction de la 
tangente. 

Exemples. — 1** Tangente à Tellipse. — Si nous consi- 
dérons le point F comme pôle, la vitesse du point M sur la 
courbe se composera d'une vitesse de glissement le long du 

rayon vecteur que nous représen- 
terons par MP, et d'une vitesse 
de circulation perpendiculaire au 
rayon vecteur. . Si donc nous 
portons à partir du point P sur 
la perpendiculaire PT une lon- 
gueur égale à la vitesse de circu- 
lation, le point T sera un point 
de la tangente^ Mais si on prend pour pôle le point F', on 
obtiendra encore un point de la tangente en portant sur le 
rayon vecteur une longueur MP' égale à la vitesse de glisse- 
ment et sur la perpendiculaire P'T une longueur égale à la 
vitesse de circulation. Or, en désignant par p et p' les 
rayons vecteurs, les vitesses de glissement sont pour le 
point M : 




dp d 
dt 



dt 



Mais à cause de la relation : 



p -h p' =2a, 



dp 

d7~ 



d£ 
dt 



Donc les longueurs MP et MP' sont égales et doivent être 
poi;tées en sens contraire. Si Fune est dirigée de F vers M, 
l'autre le sera de M vers F' ; par suite les deux triangles PMT, 
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P'MT sont égaux et la droite MT est bissectrice de l'an- 
gle PMF'. 

2" Tangente à la conchoïde. — La définition de la conchoïde 

de Nicomède peut être généi^sée 
de la manière suivante : 

Soit une courbe quelconque AB, 
je mène un rayon vecteur quel- 
conque d'un point fixe et je pro- 
longe ce myon vecteur d'une quan- 
tité constante MM'; il s'agit de 
trouver la tangente à la courbe, 
lieu des points M'. 
Si nous élevons au rayon vecteur OM une perpendi- 
culaire Mm égale à la vitesse de circulation de ce point, la 
perpendiculaire mP élevée à Mm juscju'à la rencontre de 
la tangente MT représentera la vitesse de glissement du 
point M. 

Faisons la même construction pour M'. Les vitesses de 
circulation des deux points M et M' étant entre elles comme les 
rayons vecteurs OM, OM', le point m' que nous obtiendrons 
sera sur la droite Om prolongée; d'ailleurs, la distance MM' 
étant constante, les vitesses de glissement des points M et M' 
sont égales. Donc m'P' = mP. De là on conclura facilement 
la construction de la tangente en M', si Mm est connu; or 
il est évident qu'il n'est pas nécessaire de connaître la vitesse 
de circulation Mm du point M et qu'on retrouvera absolument 
la même construction si la grandeur arbitraire Mm est avec 
cette vitesse dans un rapport quelconque. 



CHAPITRE II 



ACCÉLÉRATION DANS LE HODYSMENT D'UN POINT MATÉRIEL. 

t 

9. Accélération dans le mouvement rectiligne. — Lorsque 
le mouvement d'un point matériel n'est pas uniforme, sa 
vitesse * varie à chaque instant. Parmi les différentes espèces 
de mouvements variés nous considérerons en particulier le 
mouvement rectiligne uniformément varié. C'est celui où la 
vitesse varie de quantités égales dans des temps égaux. La 
quantité dont la vitesse varie dans l'unité de temps se nomme 
l'accélération. Si nous la désignons par y et si nous appe- 
lons Vo la vitesse initiale du mobile, dans un mouvement 
uniformément varié, nous aurons la relation : 

ou : 



Y = 



t 



U accélération est constamment égale à la variation de la 
vitesse divisée par le temps. 

Si le mouvement rectiligne est quelconque, désignons 
par i; et t; + A y les vitesses du mobile aux temps t ett + ^t. 
Si à partir du temps t le mouvement devenait uniformément 

varié, l'accélération de ce mouvement serait ^• 
Si l'intervalle de temps ^t tend vers zéro, le rapport — tend 

DtspcTROtJS. — Uécaniqui, il 
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vers une certaine limite qui est par définition V accélération 
du mobile au temps t. On voit qu'à chaque instant Taccélé- 
ration est la dérivée de la vitesse par rapport au temps. 

Supposons le mouvement sur la droite défini par la 
relation : 

qui fait connaître la position du mobile sur sa trajectoire à 
un instant quelconque. La vitesse v et raccélération y seront 
données par les formules : 

10* Accâératiôii dans ml moiiTei&eiit qHekonqQe. — De 

la définition de Tâccélération dans le mourement rectitigne 
nous passerons facilement à la définition de Faccéléralian 
dans un mouvement quelconque. 

Soient M et M' les positions du mobile aux temps t 
et f + Ai; MT et M'T' les vitesses du mobile à ces deux 
instants. Menons ME égale et parallèle à M'T'; TE aéra la 

variation géométrique de la 
vitesse pendant le temps Af. 
Lorsque le temps A < tend vers 
zéro, la parallèle à TE menée 
par le point M tend vers une 
position limite MI, et la limite 
Fig.99 de la grandeur 

àtt 

portée srfr M I est ce que nous appdlerdtls Taceélératioitt du 
mobile au temps t, La droite MI est située dàrîs le plan 
osculateitr delà courbe au point M, puisque le plan TMEckI 
. à la limite le plan osculateur. 

11. Composantes tangentielle et normale de raccéléra- 

tïo'tf . — f^Dùis avons vit (fiïe l'a'^céféfSîWft ééf sitïïélf iûriê le 
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plan osculateur, on détermine ordinairement cette quantité 
géométrique pai' ses projections sur la tangente et sm^ la 
normale principale à la courbe. 

Soit MT = v la vitesse du mobile au temps f, 

sa \itesse au temps infiniment roisiiî t -\- dt. L'accélération 

est égale en grandeur à -^ et ses projections sur la tangente 

et la normale principale éga- 
^^^ ^ les respectivement à : 

IJ dt' dt' 

Or, si nous appelons e l'angle de contingence, nous avons : 

TK ^ (p -f- dv) dos s — t? = rfe? cos s, 
TK dt) 

ou simplement t^. en négligeant les infiniment petits du 

second ordre. 
On a de même : 

EK_ (t? + rfr)sin£ 

ou simplement : 

EK __ (y -f- df)) s _ (y + dv) s MST 
dt ■*■ dt "" MM' ^ dt 

Remarquant que : 

e 1 



-^» 



MM' p 

p désignant le t-ayon de courbure de la courbe, et : 

MM' 



Jt 



==«?• 
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on a, en négligeant les infiniment petits du second ordre : 

dt p 

Les valeurs des accélérations tançentielle et normale 

sont donc : 

dv r* 

dt p 

La projection de raccélération sur la tangente est égale à 
la dérivée de la vitesse considérée comme fonction du temps; 
la projection sur la normale principale est égale au carré 
de la vitesse divisé par le rayon de courbure. 

Si le mouvement du mobile est uniforme, la vitesse du 
mobile étant constante, sa dérivée est constamment nulle; 
raccélération tangentielle d'un pareil mouvement étant nulle, 
l'accélération est constamment dirigée suivant la normale 
principale et constamment égale à : 



Si, de plus, le mobile se meut sur un cercle, l'accélération 
est constamment dirigée suivant le rayon du cercle et 



égale à : 



r 



12. Projection de raccélération sur un axe. — Soient : 
MT = t;, M'T' :=: V + dv les vitesses du mobile sur sa 

trajectoire aux temps t et 
Ng lOl. ^/^v T' t + dt. En menant ME égale 

et parallèle à M'T', TE sera 
la variation géométrique de la 
vitesse pendant le temps dt. 
Or si on projette le mouve- 
ment du point sur un axe, 
mt projection de M T. et me projection de ME seront les 
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vitesses dans le mouvement projeté aux temps t et t + dt. 
Par conséquent te projection de TE sera la variation de la 
vitesse dans le mouvement projeté pendant le temps dt Donc 
l'accélération 

te 

dt 

du mouvement projeté est bien la projection de l'accélération 

TE 

dt 

du mouvement dans l'espace. 

Le même théorème a lieu si on projette le mouvement sur 
un plan. 

13. On déduit de là un moyen de trouver l'accélération 
totale d'un point mobile quand on connaît en fonction du 
temps ses coordonnées x, y, z relativement à un système 
d'axes concourants Ox, Oy, Oz. Les quantités x, i/, z sont 
en effet les distances à l'origine des trois points projections. 
Comme ces points se meuvent en ligne droite, Us ont pour 
accélération : 

d*x d^y d'^z 
d?' d?' 1?' 

Ce sont les projections de l'accélération totale r sur chacun 
des axes, chaque projection étant faite parallèlement au plan 
des deux autres. Si les axes sont rectangulaires, on a : 

et pour les cosinus des angles que cette droite fait avec les 

axes : 

d'ijc d^y d^ 

1? dV dt* 

COSX=— -> CCS iJl.= -=7-» cosv=;— • 
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14. Autre manière de coosidérw raceélératten totale. — 

Soiant M et M' les positioas du mobile aux temps tett+dt. 

Portons sur la tangente au point 
Fig. 102. y/" M une longueur MT égale à 

vdty V étant la vitesse en M. 
Nous allons démontrer que l'ac- 
célération est pai'allèle à T M' ^t 
est égale à : 

Pour le démontrer, nous allons projeter TM' sur la tan- 
gente et la normale principale en M et évaluer ces deux 
projections. 

Soit <5 J'axe infiniment petit MM'. Les deux preojières 
dérivées de <7*par rappoi^t au tenjps soat pour {=?0 la 

vitesse v et Taccélération tangentielle j- ; on aura donc par 
la formule de Maclaurin : 

(1) MM' ;:= a = vât 4- { j^ if. 

En négligeant les infiniment petits du troisième ordre, cette 
expression représente avec le même degré d'approximation la 
projection M Q de l'arc MM' sur la tangente. On a donc aussi : 



par suite : 



MQ = rd^ + i ^ it\ 






Reste à démontrer que l'on a : 



2 t?» 
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Or, on sait par une formule d'analyse bien connue, que l'on a : 



Remplaçant MM' par sa valeur (1) et négligeant toujours les 
termes d'ordre supérieur au second, on aura : 



QM' =y'-dt* 
? 



ou 



On voit donc que la quantité TM' Xj^* a l^s mêmes 

projections que Taccélération totale sur la tangente et 
la normale principale, et que par conséquent elle lui 
est égale. 
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MOUVEMENT D'UN CORPS SOLIDE. 

15. Nous n'étudierons que le mouvement d'un solide 
invariable, c'est à dire d'un solide tel que tous ses points 
restent à des distances invariables les uns des autres. Pour 
définir le mouvement d'un pareil solide, il suffit de donner 
celui de trois de ses points non en ligne droite ; en effet, un 
quatrième point quelconque peut être considéré comme le 
sommet d'un tétraèdre invariable qui sera parfaitement 
déterminé lorsque sa /base le sera elle-même. 

16. Mouvement de translation. — On appelle translation 
un mouvement tel que tous les points du solide décrivent à 
chaque instant pendant le même temps infiniment petit dt 
des arcs infiniment petits égaux en grandeur, direction et 
sens. Dans un pareil mouvement, les vitesses des différents 
points du corps sont à chaque instant égales et parallèles, et 
une droite ou un plan tracés dans le soUde se déplacent 
toujours parallèlement à eux-mêmes. 

17. Mouvement de rotation. — Si deux points Â et B du 
solide sont fixes, le solide ne peut que tourner autour de la 
droite qui joint ces deux points. Chaque point du solide 
décrit un cercle dont le plan est perpendiculaire à l'axe AB 
et dont le centre est sur cet axe. Il est facile de voir que les 
différents points du solide tournent autour de l'axe d'un 
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angle égal pendant le même intervalle de temps. Soit M un 
point situé à l'unité de distance de Taxe, soit dO l'angle dont 
ce point tourne autour de l'axe dans le temps dt. La 
quantité 



(I) = -r-. 



'cTt 



est dite la vitesse angulaire du solide. En général cette vitesse 
varie à chaque instant, à moins que le mouvement de rotation 
ne soit uniforme. En môme temps qu'un point situé à l'unité 
de distance de l'axe a une vitesse w, un point situé à une 
distance r a une vitesse 



18. Mouvement d'une figure plane dans son plan. — 

Théorème. — Tout déplacement d'une figure plane dans son 
plan peut être produit par une rotation autour d'un point 
fixe. Supposons qu'un plan mobile glisse sur un plan fixe, 

la position d'une figure dans 
le plan mobile sera parfaite- 
ment déterminée si l'on con- 
naît les positions de deux de 
ses points. Supposons que la 
droite AB vienne occuper la 
position A'B'; menons des 
perpendiculaires aux droites 
A A', BB' en leurs milieux, ces perpendiculaires se couperont 
en un point 0. De l'égalité des triangles AOB, A' OB' on 
conclut facilement l'égalité des angles AOA', BOB' et l'on 
voit que la figure peut être amenée de sa première position 
à la deuxième par une rotation autour du point 0. A mesure 
que le déplacement AA' diminue, le point tend vers une 
^position limite 0, qui porte le nom de centre instantané de 
rotation. 
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Remarque. — Considérons la figure â un instant quelcon- 
que, et supposons que son déplacement, au lieu d'être fini, 
soit infiniment petit; l'arc A A' parcouini par un point A de la 
figure différera infiniment peu de la corde A A', et, par 
conséquent, comme ce mouvement peut être produit par une 
rotation autour du centre instantané 0„ l'arc A A' différera 
infiniment peu de l'arc de cercle décrit du point 0, comme 
centre avec 0, A comme rayon. On voit donc que les vitesse^ 
des différents points de la figure sont les naêmes à un instant 
quelconque que si les différents points de la figure tournaient 
d'un angle infiniment petit autour d'un certain point 0,. On 
conclut de là que les normales aux trajectoires des différents 
points de la figure mobile concourent à chaque instant en 
un même point. De là une méthode pour mener la normale 
et par suite la tangente à certaines courbes. 

I*' Exemple. — On sait que si une droite AB de longueur 
constante se meut entre deux axes rectangulaires, un point 
quelconque M de cette droite décrit une ellipse. Pour mener 

la normale à cette ellipse au 
point M, remarquons que les 
normales aux trajectoires dé- 
crites par les points A et B sont 
Fig. 104. 1^^ perpendiculaires AO' et BO' 
aux axes. 0' est donc le centre 
instantané de rotation pour la 
position A B de la droite mo- 
bile et par conséquent O'M 
est la normale à l'ellipse en M. 

II. — Soit encore AB une droite de longueur constante 
qui se meut entre deux cercles, les normales aux trajectoires 
des points A et B sont les rayons CA, C'B des cercles, leur^ 
intersection est le centre instantané de rotatioi> et CD 





w 



w 
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la normals à la trajectoire décrite par un point D de la 

droite. 

Théorème. — On peut se re- 
présenter le mouvement d'une 
figure plane dans son plan, en 
faisa/at rouler une courbe mo- 
bile sur une courbe fixe sans 
glissement. 
Pour arriver à nous représen- 
ter nettement le mouvement continu d'une figure plane dans 
%on plan, supposons que la figure mobile tourne d'abord 

d'un angle « autour d'un point 0, puis 
d'un angle a' autour d'un point 0', puis 
d'un angle «' autour d'un point O'/etc. ; 
traçon» OO; ^ 00' et faisant avec 00' 
un angle a; menons par O,' la droite 
0;K telle que Tangle OO.'K == OO'O', 
et la droite 0;o; ^ O'O' telle que 

o;o;K = a', etc. 

La rotation autour du point de 
l'angle a amènera 00,' sur 00' et fera 
coïncider 0,'K avec O'O"; la rotation autour de 0' de a 
amènera 0,'0' sur O'O'. On voit donc que le premier 
polygone roulera sur le second* 

Considérons maintenant le mouvement d'une figure plane 
dans son plan. Les différentes positions du centre instantané 
de rotation formeront une courbe dans le plan fixe. Consi- 
dérons les différents points de la figure qui coïncideront 
successivement avec les différentes positions du centre 
instantané de rotation, nous aurons une deuxième courbe. Il 
est clair que le mouvement de la figure peut être produit par 
le roulement de la deuxième courbe sur la première sans 
glissement. 



Fig. 106. 
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19. Mouvement d'un corps solide autour d'un point 
fixe. — Lorsqu'un corps solide a un point fixe, il est clair 
que la position du corps sera complètement déterminée si on 
connaît les positions de deux de ses points. Soit le point 
lixe, décrivons du point comme centre une sphère avec un 

rayon quelconque. Cette sphère dé- 
terminera une certaine figure'dans le 
corps. Deux points A et B de cette 
figure viendront en A', B' dans la 
deuxième position du corps. Joignons 
AB, A'B' par des arcs de grand cer- 
cle, et menons des arcs de grands 
cercles perpendiculaires aux arcs de 
grand cercle AA', BB' en leurs milieux. Ces arcs se coupe- 
ront en un point P, et il est clair que l'ai'c AB peut être 
amené de sa première position à la deuxième par une 
rotation autour du point P, autrement dit que le corps peut 
être amené de la première position à la deuxième par une 
rotation autour de Taxe OP. Donc : 




Fjg. 107. 



Théorème. — Tout déplacement d'un corps solide autour 
d'un point fixe peut être produit par une rotation autour 
d'un axe fixe. 



Remarque. — Si le mouvement du corps solide, au lieu 
d'être fini, est infiniment petit. Taxe de rotation OP tendra 
vers une limite OP, qui est ïaxe instantané de rotation à 
rinstant considéré. Tout mouvement fini d'un corps solide 
pouvant être décomposé en une suite de mouvements infini- 
ment petits, on voit que tout déplacement fini du corps solide 
peut être produit par une suite de rotations infiniment petites 
autour d'une série d'axes successifs qui passent tous par le 
point et dont l'ensemble détermine une surface conique. 
Considérons un des déplacements infiniment petits du solide 
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qui amène un point A du corps en A', la vitesse du point A 
sera égale à l'arc A A' réellement parcouru par le point A 
divisé par df, mais le mouvement infiniment petit du corps 
solide peut être produit par une rotation infiniment petite 
autour d'un axe 0P„ rotation dans laquelle le point A décrit 
un arc de cercle infiniment petit AA'. Cet arc de cercle étant, 
à la limite, égal à l'arc réellement parcouru par le point A, on 
voit que : ^ '' * 

Les vitesses des différents points du corps sont à chaque 
instant les mêmes que si le corps tournait autour d*un aa^ 
fixe avec une vitesse angulaire déterminée. 

20. Houvement le plus général d'un corps solide. — 
Occupons-nous d'abord du mouvement fini d'un corps solide. 
Soient A, B, C... les positions initiales de différents points 
du corps ; A', B', C... leurs positions finales. On peut amener 
le corps de la première position à la deuxième en donnant à 
tous ses points une translation égale et parallèle à A A', puis 
en le faisant tourner d'un angle déterminé autour d'un axe 
convenablement choisi passant par le point A'. Le mouve- 
ment du corps solide peut donc être produit par une trans- 
lation et une rotation. Il y a une infinité de manières de 
produire le mouvement du corps solide par la combinaison 
d'une translation et d'une rotation, car au lieu de partir du 
point A nous aurions pu partir du point B par exemple; 
mais dans ces différents systèmes de deux mouvements il y 
a toujours trois choses qui restent constantes : 
1** La direction de Vaxe de rotation ne change pas. 
Supposons qu'au premier système de deux mouvements 
composés d'une translation égale et parallèle à AA' et d'une 
rotation autour d'un axe A' x, on substitue une translation 
égale et parallèle à B B' , suivie d'une rotation autour d un 
axe B'Hy je dis que les deux axes A' a;, B'y sont parallèles. En 
effet, soit P un plan perpendiculaire à A' a;, la translation et 
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la rotation autour de Pi! x ramèneront dans une position P' 
parallèle à P qui est sa position finale. Or, la translation BB' 
conserve au planP sa direction, tandis que la rotation autour 
de Wy Tallère si B' y n'est pas parallèle à k' x. 

9p La translation projetée sur Vaxe de rotation conserve 
la même valeur. 

Donnons au corps une translation égale et parallèle à A A', 
puis une rotation autour de A';r. La translation amènera B 
en B,, la rotation B^ en B'. Or, comme B^B' est situé daais 
un plan perpendiculaire a Taxe, sa projection sur Faxe est 
nulle. La projection de BB' sur Taxe est donc égale à celle 
de BBj, c'est à dire à la projection de A A'. 

3*^ L'angle dont il faut faire tourner le eorpi conserve 
une valeur constante. 

En effet, considérons une droite L située dans un plan* P 
perpendiculaire à la direction commune de» axes, la trans- 
lation A A' et la rotation autour âe A'x l'amèneront daais 
une position L' située dans \m plan P' parallèle à P. ta 
translation BB' né chafïge pas la direction de la droite, et 
comme la rotation aùtotfr de B't/ doit l'amener en L', H 
faut que cette rotation soit la même que la première et égate 
à r angle des droites L et L'. 

21. Aid Central. -—Parmi les différents systèmes d'une 
translation et d'une ) otation, il en existe un particulièrement 
remarquable, c'est celui où la translation est parallèle à l'axe 
de rotation. Si nous considérons un plan P perpencKcttlaire 
à la direction commune des axes, pour a^nener tinè figure 
située dans ce plan de sa position initiale à sa position finale 
lorsque le plan est en P', il suffit de lui donner Une traris- 
lation égale et parallèle à Fa plus courte distance des deux 
plans, puis une rotation autour d'un point situé dans 10 
plan P' ou autour d'un axe OZ perperidicuMre au plan P', 
et éomnïè le point est iitiiqiïè, YMè Z éftt «tf^l fffti^é. 
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Il n'existe donc qu'un seul axe pour lequel la translation est 
parallèle à Taxe de rotation. On voit alors que le mouvement 
du solide consiste dans un glissement le long d'un axe suivi 
d'une rotation autour du même axe^ Quand une vis pénètre 
dans son écrou, elle glisse le long de l'axe et en même temps 
elle tourne autour du même axe, mais rien n'empêche de 
supposer que la rotation totale a succédé au glissement total ; 
de même que dans le mouvement d'un corps solide on peut 
parfaitement supposer que le glissement et la rotation s'effec- 
tuent simultanément. On peut donc assimiler le mouvement 
d'un corps solide, en tant qu'il s'agit d un déplacement fini, à 
un mouvement hélicoïdal ; dans ce mouvement, les diÉférenls 
points du solide décrivent des arcs d'hélice de même pas 
situés sur des cylindres concentriques. 

Jiïsqu'ici nous ne nous sommes occupés que du déplace* 
ment fini d'un corps solide. Si le déplacement, au lieu d'être 
fini^ est infiniment petit^ on peut encore l'obtenir à l'aide du 
glissement le long d'un axe suivi d'une rotation autour du 
même axe, qui prend aloî'S le nom d'axe instantané de 
rotation et de glissements 

Si, pendant le temps infiniment petit dt, le corps glisse le 
Ipng de Va43oe instmitané de la quantité dz et tourne autour 
de Taxe de l'angle da, l'arc élémentaire parcouru par* un 
point du solide situé à une distance r de Taxe sera égal à : 



et la vitesse V du même point sera par conséquent i 



2â* Mouvement continu le plus général d'un corps solides 
— Le mouvement continu d'un corps solide pouvant être 
considéré comme une suite de mouvements infiniment 
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petits ou de mouvements élémentaires, on peut se faire une 
idée de ce mouvement de la manière suivante. 

Chaque glissement et chaque rotation infiniment petits se 
font autour d'un axe instantané dont Tensemble constitue 
une surface S. Désignons par A„ A„ A,... les génératrices 
successives de cette surface et considérons le corps au 
moment où vont s'effectuer les deux mouvements élémen- 
taires autour de A,. 

On peut concevoir dans le corps une série de droites que la 
suite des mouvements élémentaires amènera successivement 
à coïncider avec A„ A,... ; désignons-les par A|, A[..., leur 
ensemble formera une deuxième surface réglée' S'. Il est 
facile de voir que les deux surfaces S et S' ont non seulement 
constamment une génératrice commune, mais encore qu'elles 
sont constamment tangentes le long de cette génératrice 
commune. En effet, le glissement le long de Ai n'empêche 
pas les deux surfaces d'avoir une génératrice commune, mais 
la rotation autour de K^ amenant la génératrice A,' à coïncider 
avec A„ on voit qu'à la fin de chaque série de deux mouve- 
ments élémentaires les deux surfaces ont deux génératrices 
infiniment voisines communes, autrement dit qu'elles sont 
tangentes le long d'une génératrice. On voit donc qu'on peut 
se faire une idée du mouvement du corps solide en imaginant 
que la surface S roule sur la surface S', chaque roulement 
élémentaire étant accompagné d'un glissement élémentaire 
le long d'une génératrice commune. 



CHAPITRE IV 



MOUVEMENT COMPOSÉ ET MOUVEMENT REUTIT D'UN POINT. 

23. Supposons qu'un point matériel soit^ en mouvement 
dans un système S formé par exemple de trois axes coor- 
donnés, et que lé système S tout entier et avec lui le point M 
soit en mouvement dans un système S' que nous supposons 
fixe. Pour un observateur faisant partie du système S' le 
mouvement du point M, tel qu'il a lieu réellement, est le 
mouvement absolu de ce point, et pour un observateur 
fEÛsant partie du système S, le mouvement du point M est 
lé mouvement relatif du point. Enfin, le mouvement du 
système S dans le système S' porte le nom de mouvement 
(ï entraînement. 

En général les différents points du système S auront dans 
le système S' des mouvements différents ; mais il y a un cas 
particulier remarquable à considérer : c'est celui où les 
différents points du système S ont constamment dans des 
temps égaux des déplacements égaux et parallèles. On dit 
alors que le système S est animé, par rapport au système S', 
d'un mouvement de translation. Dans le mouvement de 
translation, les vitesses des différents points du système S 
sont constamment égales et parallèles. 

On peut se proposer de trouver le mouvement absolu d'un 
point, connaissant son mouvement relatif et son mouvement 
(ï entraînement^ cela s*appelle composer deux mouvements ; 
et il est clair que Ton peut se proposer de composer plus de 

Despeyrous. — Mécanique. 12 



178 COUnS DE MÉCANIQUE. 

deux mouvements. Par exemple, on peut chercher le mouve- 
ment absolu d'un point, connaissant : 

1° Son mouvement relatif dans un système S ; 

2^ Le mouvement d'entraînement du système S dans un 
système S'; 

3° Le mouvement d* entraînement du système S' dans un 
système S' supposé fixe. 

Il est clair aussi qu'on peut se proposer de trouver le 
mouvement relatifs connaissant le mouvement absolu et le 
mouvement à' entraînement; ou le mouvement à' entraîne- 
ment^ connaissant le mouvement absolu et le mouvement 
relatif. Il existe, relativement à la composition des mouve- 
ments, deux lois remarquables sur la composition des 
vitesses et des accélérations^ que nous allons nous occuper de 
faire connaître. 

24. Composition des vitesses. — Théorëbie. — La vitesse 
dans le mouvement absolu est à chaque instant la résultante 
géométrique de la vitesse dans le mouvement relatif et de la 
vitesse dans le mouvement d'entraînement. 
Soit M la position du mobile au temps t, M N sa trajec- 
toire relative à cet instant, c'est à 
dire la courbe qu'il parcourrait 
si le mouvement d'entraînement 
s'arrêtait à partir du temps t. Le 
point M considéré comme un point 
du système S parcourt dans le 
système S' une certaine trajec- 
toire MMiM,, et au bout du temps 
< + (î< le point M considéré 
comme faisant partie du système S est venu en Mi sur cette 
trajectoire; mais on peut supposer que le point M, en même 
temps qu'il se meut sur la courbe MM,M„ entraîne avec lui 
sa trajectoire relative. Cette trajectoire se déplacera parai* 
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lèlement à elle-même si le mouvement du système S dans le 
système S' est un mouvement de translation. Mais en général 
il n'en sera pas ainsi : cette trajectoire relative occupera, par 
exemple la position MjM'N' au temps t + df, et comme 
pendant le temps dt le point M s*est déplacé sur sa trajec- 
toire relative, il se trouve réellemei\t en M' au temps t +dty 
en sorte que la trajectoire absolue du point M est une 
certaine courbe passant par les points M et M'. 

Or, si le temps dt est infiniment petit, les arcs MM', MM„ 
MjM' peuvent être remplacés par leurs cordes, et comme la 

droite MM' est la résultante géométrique des droites MM,, 

1 

M, M', on voit en amplifiant ces trois droites danslerapport t: ' 

que la vitesse dans le mouvement absolu est la résultante 
géométrique de la vitesse relative et de la vitesse d'entraî- 
nement du point M. 

25. Soit OA la vitesse relative et AB la vitesse d'entrat- 

. nement du point M. On peut con- 
sidérer OA comme la résultante 
de OB et de BA. Donc : 

La vitesêe relative d'un point est 
la résultante de la vitesse absolue 
et de la vitesse d'entraînement prise 
en sens contraire, 
La règle pour la composition des 
vitesses peut évidemment être généralisée dans le cas où 
on aurait plus de deux mouvements. 

26. Composition des accélérations. — Supposons d*abord 
que le mouvement du système S dans le système S' soit un 
mouvement de trartslation. 

Soient A B la trajectoire relative du point M au temps f , A' B' 
cette trajectoire au temps t + dt^ MMa position du point au 
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temps t+dt sur la nouvelle position de sa trajectoire relative. 
Pendant le temps dt le point aura parcouru un certain 
arc MM' dans son mouvement absolu. Par un point arbi- 
traire menons une droite OD égale et parallèle à la vitesse 



Ra.IlO 





d'entraînement du point M au temps f, et DE ^le et 
parallèle à sa vitesse relative au même instant, OE sera sa 
vitesse absolue au temps t. Par une construction analogue 
nous obtiendrons sa vitesse absolue OE, au temps t + dty 
en sorte que EEi est la variation géométrique de la 
vitesse absolue pour l'intervalle dt. Construisons le^ paral- 
lélogramme EDDjI, dont deux côtés sont ED et DDj et 
joignons lE,. 

EE, est la résultante géométrique de El ou DD, et de IE„ 
c'est à dire de la variation géométrique de la vitesse dans le 
mouvement d'entraînement et dans le mouvement relatif. Si 

1 

nous amplifions les trois longueurs dans le rapport -j-^ l'une 

des trois droites amplifiées étant encore la résultante des deux 
autres, nous obtenons ce théorème : 

Lorsque le mouvement d'entraînement est un mouvement 
de translation, V accélération d'un point est à chaque instant 
la résultante géométrique des accélérations dupoint dans son 
mouvement relatif et dans son mouvement d'entraînement. 
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27. Remarque. — La démonstration précédente ne s'ap- 
pliquerait plus si le mouvement d'entraînement n'était pas 
un mouvement de translation. En effet, nous avons comparé 
les vitesses relatives du point M au temps t et t + dt. Mais 
si le système S n'est pas animé d'un mouvement de trans- 
lation dans le système S', la droite lE^ ne représente plus 
la variation de la vitesse relative, car pendant le temps d t 
la droite qui représente la vitesse relative du point M 
au temps t a tourné d'un certain angle ; et pour avoir la varia- 
tion de la vitesse relative, il faut comparer la vitesse relative 
du point M au temps f -h d < avec la droite qui représente 
réellement au temps t -h d Ha vitesse relative du point M au 
temps t. De même EEi ne représente pas la variation de la 
vitesse absolue pendant l'intervalle de temps d i, parce que, 
pour îivoir la variation de la vitesse absolue pendant l'inter- 
valle d f , il faut comparer la vitesse absolue au temps t-{- dt 
avec la droite qui représente la nouvelle position de la 
vitesse absolue au temps t à l'instant t + dt. 

Nous allons donner le théo- 
rème général sur la compo- 
sition des accélérations lors- 
que le mouvement d'entraî- 
nement est quelconque. 

28. Théorème de Coriolis. 

— Soient AB la trajectoire 
relative du point M . au 
temps ty A'B' cette trajec- 
toire au temps < -h df, MM' 
la trajectoire du point M 
considéré comme apparte- 
nant au système S. En vertu 
du mouvement d'entraînement du système S dans le système 
S', le point M sera venu en M' au temps f -f df et sa trajec- 
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toire relative en M' M',. Si nous prenons les arcs M' M,' 
= MM, = vdtyV étant la vitesse relative, nous aurons en M,' 
la position réelle du mobile au temps t + dt. 

Menons en M des tangentes M C, MD aux courbes A B, MM' 
et portons sm* ces tangentes des longueurs MC, MD égales 
àvdt et v*dty v et v' étant les vitesses relatives et d'entraî- 
nement du point M. En achevant le parallélogramme MC KD, 
MK sera la direction de la vitesse absolue V du point M, et 
Ton aura : 

par conséquent KM^' sera la direction de l'accélération du 
point M dans son mouvement absolu et Ton aura la grandeur 

de cette accélération en multipliant KM| par -%-• 

Mais pour amener la trajectoire relative dans hv posi- 
tion A'B', nous pouvons d'abord donner au système S un 
mouvement de translation qui amènera cette trajectoire 
relative en AjB„ puis un mouvement de rotation autour d'un 
axe xy passant par le point M' qui l'amènera dans sa 
véritable position A'B'. Si le mouvement de rotation n'avait 
pas lieu, Iq point M serait pai'venu en un point m tel que ; 

Parc M' m = MMj = vdt^ 

la rotation l'amène dans sa véritable position M,'. Cela posé, 

achevons le parallélogramme M,CKF et joignons Fm. La 

droite KM^' est la résultante géométrique des droites KF, 

Fm, mM[. 

2 
La première KF étant égale à M^C, multipliée par jr; 

représente Taccélération J du mouvement relatif. 

2 
La deuxième Fm = DM' multipliée également pai' jr^ 

représente l'accélération dans le mouvement d'entraînement 
du point M. 
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Quant à la troisième m M,' nous allons la déterminer. 
Remarquons que si oi représente la vitesse angulaire de 
rotation du système S autour de Taxe xy et si p .représente 
la longueur de la perpendiculaire abaissée du point m sur 
l'axe xyy on a : 

Or: 

p = M' M,' sin a, 

a désignant l'angle de Taxe instantané xy avec la tangente 
en M' à la trajectoire relative ; et comme : 

M'M;=t;df, 
inM( =:Viùdfi sin a, 

cette quantité multipliée par ^, est donc égale à : 

i(ùv sin a. 

2 
Par conséquent la quantité KM,' X jr» ou Taccélération G 

dans le mouvement absolu est la résultante géométrique de 
trois accélérations : 

4* L'accélération J dans le mouvement relatif; 

2® L'accélération J' dans le mouvement d'entraînement; 

3® Une troisième accélération J' = 2a)t;sina perpendi- 
culaire au plan qui passe par la vitesse relative et l'axe 
instantané de rotation et dirigée dans le sens où la droite qui 
représente l'extrémité de la vitesse relative tend à se mouvoir 
dans la rotation autour de xy. On lui donne aussi le nom 
d'accélération complémentaire . 

Ce théorème est dû à Coriolis. 

29. Applications. L — Point en repos absolu par rapport 
à un système d'axes qui tourne uniformément autour d'une 
droite fixe. 
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Soit M le point donné et supposons que la rotation ait 
lieu autour d'un axe vertical projeté en dans le sens de la 

flèche f. Pour un observateur 
emporté avec les axes, le point 
semble décrire un cercle avec 



Fig.115. 



ib 



une vitesse MB = wr égale et 



M 



''^J 



f 



contraire à la vitesse d'entraîné- 
ment MA= wr qu'aurait le point 

M s'il était lié aux axes. 
Cherchons l'accélération dans 

le mouvement absolu du point M. 
Les accélérations des mouvements relatif et d'entraîne- 
ment sont chacune égales à w'r et toutes deux dirigées 
de M vers 0. Quant à l'accélération complémentaire, elle est 
égale à la vitesse que prend l'extrémité G d'une droite telle 
que MC = 2MB. En vertu d'une rotation w autour de Taxe 
projeté en M, celte vitesse est : 

w X MC = 2a)'r, 

et de plus elle est dirigée de vers M. 

Donc, cette dernière accélération détruit les deux premières 
et l'accélération du point M est nulle, ce qui était évident à 
priori. 

IL — Accélération d'un point qui se meut dans un plan 
et qui est rapporté à des coordonnées polaires. 

On peut appliquer encore ici le 
théorème de Goriolis. 

On peut supposer que le point 
glisse le long d'une droite OM, en 
même temps que cette droite tourne 
autour du point 0, le premier mouve- 
ment étant considéré comme mouve- 
ment relatif, le second comme mouvement d'entraînement. 
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Ces deux mouvements sont définis si on connaît en fonction 
du temps la distance OM = p du point mobile sur la 
droite et Tangle MOo; == w que la droite OM fait avec 
une droite fixe Ox. 

Cherchons l'accélération du point M. 

L'accélération du mouvement relatif est égale à : 

Représentons;-la sur la figure par MA. 

L'accélération d'entraînement a une composante tangen- 
tielle égale à : 





dt V dt) — ^ dt^ 



et une composante centripète égale à : 



P V dt) ~ 



d^ 
^ dt' 



Représentons-les respectivement par MB et MC. L'accélé- 
ration complémentaire est égale à la vitesse qu'aurait un 
point D situé à une distance du point M double de la vitesse 

d^ 

relative si on le faisait tourner de l'angle j: autour d'un axe 
projeté en M; elle est donc égale à : 

dtdt' 

et de plus dirigée de M vers B. 

Les composantes tangentielle et normale de l'accélération 
sont donc : 
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COMPOSITION DES MOUVEHSNTS D'UN CORPS SOLIDE. 

30. Lorsqu'un corps solide est en mouvement par rapport 
à des axes mobiles, le mouvement du corps solide par rapport 
à ces axes est son mouvement relatif et le mouvement du 
corps solide par rapport à des axes fixes est son mouvement 
absolu. 

On peut se proposer de composer le mouvement relatif dn 
corps solide avec le mouvement des axes mobiles considéré 
comme mouvement d'entraînement. 

Nous allons nous occuper de la composition de ces deux 
mouvements lorsqu'il s'agit de deux mouvements élémen- 
taires'y on en déduira ensuite facilement la composition de 
deux mouvements quelconques d'un coi^s solide. 

Composition de ddnz moavemenU élémentaires d*an corps solide. 

31 . Composition de deux translations. — Il est facile de 
voir que le mouvement résultant est une translation dont la 
vitesse est la résultante géométrique des vitesses dans les 
mouvements composants. Car deux points décrivant en vertu 
de chaque translation pendant le temps d t des droites égales 
et parallèles, les résultantes géométriques de ces deux 
droites seront pour chaque point égales et parallèles. 

32. Composition d'une translation et d'une rotation. — 
Considérons un solide animé à la fois d'une translation et 
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d'une rotation autour d'un axe perpendiculaire à la direction 
de la translation. Soient V la vitegfle de la translation, o) la 

vitesse angulaire de la rotation. 
Menons un plan quelconque per- 
pendiculaire à l'axe de rotation. 
Soient la projection de l'axe sur 
ce plan, AB la direction de la trans- 
lation. Abaiisons du point une 
perpendiculaire sur AB et prenons 
sur cette perpendiculaire une longueur 00' telle que 

\ = iù XOO'. 

Il est facile de voir que le point 0' reste fixe pendant les deux 
mouvements élémentaires du corps solide. En effet, pendant 
le temps df, le point 0' s'élève au-dessus de 00', en vertu 
de la translation, d'une quantité égale à : 

\dt; 

en vertu de la l'otation autour du point 0, il s'abaisse au- 
dessous de cette même droite, de : 

00' X tùdt ou de Vdt. 

Le point 0' reste donc immobile et le mouvement du corps 
solide est une rotation autour de l'axe projeté en 0'. Il est 
facile de voir que la vitesse angulaire de cette rotation est (*>. 
En effet, en vertu de la translation, le point s'élève 
pendant le temps dt de la quantité : 

Vdf = (i) XOO' X dty 

et il ne se déplace pas en vertu de la rotation autour du 
point 0. Or, si nous appelons w' la vitesse angulaire de 
rotation du corps autour du point 0', le déplacement du 
point en vertu de cette rotation est : 

00' Xuè'dt. 
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On a donc : 

00' X iù'dt=zid X OO'df, 



ou : 



0)' =: 0). 



Quant au sens de la rotation autour du point 0', il est facile 
de voir qu'il est le sens de la rotation autour du point 0, 

33. Composition de deax rotations autour de deux axes 
parallèles. — Soient et 0' les projections des deux axes 

^ sur un plan perpendiculaire 

ig. 10. v..,^^^^ à ces axes. Supposons d'abord 

^ ^ que les deux rotations soient 

de même sens et qu'elles 

. ■ . . aient lieu avec les vitesses 

angulaires w et u)' autour des 



M 0* 

axes. Prenons sur la droite un point M tel que l'on ait : 



. OM _(o' 

^^ 0'M~w' 

Il est facile de voir que le point M reste immobile, car il 
se déplace de deux quantités égales et de sens contraires 

iùXOVLdt et w' X O'VLdt, 

en vertu de chacune des rotations autour des axes et 0'. 
Le mouvement résultant est donc une rotation autour du 
point M. Pour trouver la vitesse angulaire Wi de cette 
rotation, remarquons que le point O' se déplace, en vertu 
de la rotation autour du point 0, de la quantité 

(I) X 00' dt, 

et en vertu de la rotation autour du point M, de la quantité 

(0, X MO' dt. 
On a donc : 

wi X MO' = (0 XOO', . 
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OU : 



00, 



OD 



00^ 
MO' 



Mais de la relation (1) on déduit : 



donc : 



tù-h tù' _00| 
0) ~M0' 



(I), z= ti) H- (I)' . 



Quant au sens du mouvement résultant, il est évidemment 
le même que celui des deux mouvements composants. 

34. En raisonnant comme nous venons de le faire, on 
verra que si les deux vitesses angulaires sont de sens 
contraires, la composition des deux mouvements donne 
encore lieu à une rotation avec une vitesse angulaire égale à 
la différence des deux vitesses angulaires dans le sens de la 
plus grande. Pour obtenir la position de Taxe de rotation 0„ 
supposons iù >a)'; il faudra prendre sur la droite 00', 
prolongée au delà du point 0, un point 0» dont les distances 
aux points et 0' soient dans le rapport inverse des vitesses 
de rotation w et w' . 



35. Composition de deux rotations autour de deux axes 
concourants. — Axe représentatif d'une rotation. — Avant 

de nous occuper de la com- 




■•■\ 
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position de deux rotations, 
nous allons donner un moyen 
_, de représenter les éléments 
^ caractéristiques de la rotation 
d'un corps solide. On porte 
sur Taxe de rotation, à partir 
d'un point A, une longueur 
AO égale à la vitesse angulaire o) et dans un sens tel, qu'un 
observateur ayant les pieds en A et la tête en voie le 
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mouvement s'effectuer dans le sens des aiguilles d'une 
montre, c'est à dire de gauche à droite. Cette droite OA 
ainsi déterminée est appelée Vaxe représentatif de la 
rotation. 

Cela posé, supposons qu'il s'agisse de composer deux 
rotations dont les axes représentatifs sont OA et OB. Le 

point restant fixe en vertu de 
chacune des rotations, le mouve- 
ment résultant sera une rotation 
autour d'un axe passant par le 
point 0. Je dis que cet axe est 
la diagonale du parallélogramme 
construit sur Aet OB. En effet, 
en vertu de la première rotation, 
un point G s'élève au-dessus du 
plan AOB de 

10 X CPrfr, 

et en vertu de la deuxième, il s'abaisse au-dessous du môme 
plan de : 

iù' XCQdt. 

Or, les deux triangles CAP, CBQ sont semblables et 
on a: 

CP _ C A _ «y 
CO"~CB "■ w* 

Les deux déplacements du point C sont donc égaux et de sens 
contraires. Le point C reste donc immobile, et par consé- 
quent le mouvement est une rotation autour de Taxe OC. 

Pour trouver la vitesse ii, de cette rotation, remarquons 
que le point B se déplace, en vertu de la rotation autour 
de OAf de la quantité 

w X BK it^ 
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et en vertu de la rotation autour de G, de : 

Or, «d X BK représente Taire du parallélogramme OABG, 
mais cette aire est aussi représentée par : 

OC X BS, 
donc : 

On voit donc que le mouvement résultant est une rotation 
dont l'axe représentatif est OC, L'axe représentatif du 
mouvement résultant est la diagonale du parallélogramme 
construit sur les axes représentatifs des mouvements compo- 
sants, 

36. Remarque, — Si on avait à composer plus de deux 
rotations autour d'axes concourants, le mouvement résultant 
serait encore une rotation et l'on obtiendrait Vaxe représen- 
tatif de cette rotation en construisant le polygone des axes 
représentatifs des mouvements composants. En particulier, 
on composera trois rotations autour de trois axes concourants 
eu construisant 1^ parallélipipède dont le« côtés sont les 
aaaes représentatifs des trois mouvements concourants. La 
diagonale de ce parallélipipède sera Vaxe représentatif du 
mouvement composant. 

On peut de môme décomposer une rotation autour d'un 
axe OA en trois autres autour de trois axes Oic, Oj/, Oz, eu 
achevant le parallélipipède ayant A pour diagonale et ses 
côtés dirigés suivant Ooj, Oj/, Oz. On obtiendra ainsi les 
axes représentatifs des trois mouvements composants. 

37. Composition de deux rotations autour d'axes non 
situés dans le môme plan. — Soient AB, CD les directions 
des deux axes de rotation, que nous supposerons non situés 
dans un même plan. Par un point quelconque I de CD 
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menons KL parallèle à AB, nous pouvons, d'après ce que 

nous avons vu (32), décomposer la 
rotation autour de AB en une rota- 
tion autour de KL et ime translation 
perpendiculaii^ au plan des deux 
axes AB, CD. La rotation autour 
de KL se composera avec la rotation 
autour de CD et donnera encore 
une rotation. Cette rotation combi- 
née avec la translation donnera un 
mouvement hélicoïdal. 

# 

Composition de deux mouvomenU quelconques d'un corps solide. 

38. Chacun des mouvements élémentaires pourra être 
remplacé par une translation et une rotation, les deux 
rotations donneront une rotation et une translation. On aura 

m 

donc à combiner trois translations et une rotation ; les trois 
translations se composeront en une translation unique qui, 
combinée avec la rotation, donnera un mouvement hélicoïdal. 

39. Remarque importante sur la décomposition d'an 
mouvement élémentaire quelconque d'un corps solide. — 

Considérons un corps solide rapporté à trois axes coordonnés 
rectangulaires Oxj Oy, Oz, et considérons un point du 
solide ou lié invariablement à lui qui coïncide avec le point O 
à l'origine du mouvement. Tout mouvement élémentaire du 
corps solide peut être remplacé par une translation égale et 
parallèle à celle du point et en une rotation autour d'un 
axe passant par le point 0. La translation peut être rem- 
placée par trois translations parallèles aux axes 0.r, Oy^Oz 
et la rotation par trois rotations autour des mêmes axes. Le 
mouvement élémentaire peut donc être remplacé par trois 
translations et trois rotations. 
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DYNAMIQUE 



CHAPITRE PREMIER 

* 

PRINCIPES 6ËN£RAUX. 

1 . Les lois de la dynamique n'ont pu être établies qu'en 
partant d'un certain nombre de principes ou vérités fonda- 
mentales, dont la connaissance a été puisée dans l'observation 
des faits. Ces principes ne sont pas d'une évidence absolue ; 
il a même fallu des hommes de génie pour les démêler 
dans les phénomènes qui s'accomplissent sur la terre et dans 
l'univers. Aussi, la vérité de ces principes ne peut-elle être 
reconnue, à priori^ d'une manière complète ; on ne peut que 
faire concevoir leur existence, au moyen de certains exemples 
de phénomènes dans lesquels chacun d'eux se manifeste 
d'une manière spéciale. Mais leur exactitude est rendue 
incontestable par l'exactitude des conséquences qu'on en 
déduit, au moyen d'une suite de raisonnements rigoureux. 
La plus grande preuve de cette exactitude se trouve dans 
l'accord du mouvement des corps célestes observés avec les 
lois théoriques de ces mouvements, obtenues en se fondant 
sur les principes dont il s'agit. Ces principes sont au 

Despeyrous. — Mécanique, 13 



t 
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nombre de deux : le principe de l'inertie, et le principe des 
mouvements relatifs. 

2. Principe de l'inertie de la matière. — Ce principe 
comprend deux parties : 

1° Si un point matériel est en repos daiis V espace j il reste 
en repos tant qu'aucune force n'agit sur lui; 

2° Quand un point matériel est en mouvement, si aucune 
force n'agit sur lui, son mouvement est rectiUgne et 
uyiiforme. 

Lorsqu'un point matériel est en repos, il faut qu'une force 
agisse sur lui pour le mettre en mouvement. Quand un 
point matériel est en mouvement, si son mouvement n'est 
pas rectiligne et uniforme, c'est qu'une force agit sur lui, 
modifiant soit la grandeur de la vitesse, soit sa direction, soit 
les deux à la fois. Quand le mouvement est rectiligne, et que 
la vitesse augmente, une force agit sur le mobile et le 
sollicite dans le sens du mouvement; elle le sollicite en sens 
contraire quand la vitesse diminue. Si le mouvement est 
curviligne, une force agit obliquement pom* écarter le 
mobile de la ligne droite ; dès que la force cesse d'agir, le 
mouvement redevient rectiligne et uniforme. 

La première partie de ce principe parait avoir été connue 
de toute antiquité ; il n'en est pas de même de la seconde ; 
ainsi, pendant très longtemps, les astronomes considéraient 
le mouvement circulaire et uniforme des planètes conmie 
s'accomplissant naturellement, sans effort. C'est Kepler qui 
parait avoir eu le premier la conception complète du principe 
de l'inertie, au commencement du dix-septième siècle. Peut- 
être y a-t-il été amené par l'observation, par exemple eh 
considérant le mouvement d'une bille sur un plan poli, et en 
remarquant que le mouvement de la bille dure d'autant plus 
longtemps que le plan est plus poli, ou que la force qui agit 
sur la bille» le frottement cohtre le plan, est plus faible» 
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3. Principe des mouvements relatifs. — Quand un système 
de points matériels ont un mouvement commun de translor 
tion dans l'espace, si une force agit sur l'un des points en 
particulier, le mouvement relatif que la force imprime à ce 
point dans le système est indépendant du mouvement 
général de translation du système, c'est à dire est le même 
que si le système était en repos. 

On aperçoit facilement par quel genre d'expériences on 
pourrait reconnaître la vérité de ce principe, si la terre était 
immobile. On n'aurait qu'à donner un mouvement uniforme 
commun à un système de points mobiles les uns par rapport 
aux autres, on appliquerait à l'un d'eux une force dont on 
ferait varier la grandeur et l'intensité, et Ton reconnaîtrait 
que le mouvement relatif est tout à fait indépendant du 
mouvement uniforme commun, et le même que si ce dernier 
n'existait pas. On vérifierait cela sur un bateau en mouvement 
sur un fleuve ; cela serait plus difficile à vérifier si le mouve- 
ment de translation n'était pas rectiligne et uniforme. Mais 
le mouvement de translation de la terre autour du soleil fait 
qu'il nous est impossible d'observer des mouvements absolus, 
et par suite d'arriver à la démonstration rigoureuse de ce 
principe. 

A l'aide des principes précédents, nous pouvons déterminer 
aisément le mouvement que prendra un point matériel 
soumis à l'action de forces données ; nous allons commencer 
par un cas simple qui fera l'objet du théorème suivant : 

4. Théorème. — Une force constante, en grandeur et en 
direction, agissant sur un point matériel partant du repos, 
lui imprime un mouvement rectiligne uniformément varié. 

Soient O la position initiale du point matériel, F la force 
constante dirigée suivant OX; il est évident que si le point 
matériel part du repos, il se mouvra suivant X ; partageons 
le temps en petijls intervalles égaux ô. Après le premier 
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instant 6, le mobile a parcouru Fespace OA et possède une 
certaine vitesse a; si la force cessait d'agir, le mouvement 
deviendrait rectiligne et uniforme avec la vitesse a d'après 
le principe de Tinertie. Imaginons un système de points 
matériels 0', 0\.. identiques au point 0, partant du repos et 
sollicités par des forces égales et parallèles à F : au bout du 
temps 6, tous ces points auront parcouru des longueurs 0' A', 
O'A' égales et parallèles à OA; après le temps 0, supprimons 
ces forces : tous les points seront animés d'un mouvement 
de translation rectiligne et uniforme avec la vitesse a. Faisons 
maintenant agir la force F sur le point seul ; d'après le prin- 
cipe des mouvements relatifs, elle agira sur ce point en 
mouvement comme s'il était en repos, et lui communiquera 
au bout du temps une vitesse relative a, et par conséquent 
la vitesse absolue du point au bout du temps 20 sera 2a. Si 
nous supposons maintenant que le point fasse partie d'un 
système animé d'un mouvement de translation rectiligne et 
uniforme avec la vitesse 2a et que la force F agisse sur le 
point seulement, au bout du temps elle lui communiquera 
une vitesse relative a. Sa vitesse absolue au bout du temps 36 
sera donc 3a. La vitesse varie donc de quantités égales en 
des temps égaux. Le mouvement est uniformément varié 
et on a : 

Remarque. — Si le point ne partait pas du repos, mais 
avait la vitesse v^ dirigée dans le sens de la force F, le 
mouvement serait uniformément accéléré et l'on aurait : 

Car, si le j)oint fait partie d'un système animé d'un 
mouvement de translation rectiligne et uniforme avec la 
vitesse v^, et si la force agit uniquement sur le point 0, au 
bout du temps t elle lui communiquera une vitesse relative y t 
et par conséquent ce point aura une vitesse absolue v, + y t. 
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5. Réciproquement. — Si un point matériel est animé 
d'un mouvement rectiligne uniformément varié, la force que 
sollicite le mobile est constante. 

Soit, en effet, dans le mouvement observé : 

Le mouvement n'étant pas uniforme, le point M est soumis 
à une certaine force : je dis que cette force est constante. Pour 
le montrer, supposons qu'on fasse agir sur le point partant 
de sa position initiale avec la vitesse v^, une force cons- 
tante F', nous aurons un mouvement uniformément varié 
dans lequel la vitesse v' sera : 

t?' = t?o -H y' t. 

y' est nul avec F', et augmente constamment avec F'. Nous 
trouverons donc une valeur Fj de F', telle que y' = y; alors, 
v' sera constamment égal à v. Je dis que F, est constamment 
égal à F. Car, si entre les époques T et T' on avait constam- 
ment F < F„ il serait impossible que le mobile ayant la 
même vitesse à Tépoque T sous l'action des forces F ou 
F„ ait aussi la même vitesse à l'époque T';' car, dans 
l'intervalle, l'accroissement de vitesse dû à la force F, devrait 
être plus grand que l'accroissement de vitesse dû à la 
force F. 

6. Application à la pesanteur. — L'expérience montre que 
le mouvement d'un corps qui tombe dans le vide, est unifor- 
mément accéléré; l'accélération est la même pour tous les 
corps. A Paris, la valeur de cette accéléi'ation est : 

g = 9«»,8088. 

• 

Le théorème précédent montre que la force qui produit le 
mouvement d'un corps est constante pendant toute la durée 
du mouvement ; c'est la force qui sollicite le corps au départ, 
le poids P du corps. 
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7. Théorème IL — Lorsque deux forces constantes agis- 
sent successivement sur un même point matériel partant 
du repos, elles lui impriment des mouvements uniformément 
variés dont les accélérations sont proportionnelles aux forces. 

Nous allons d*abord démontrer le lemme suivant : 

Lemme. — Deux forces constantes F et F', de même 
direction, agissant simultanément sur un môme point 
matériel partant du repos, lui impriment un mouvement 
rectiligne uniformément accéléré, dont l'accélération est la 
somme des accélérations des mouvements dus aux forces 
agissant sépai'ément sur le mobile. Soient, en effet, y ^t y' 
les accélérations de ces mouvements séparés; imaginons 
une série de points matériels, partant du repos et soumis 
chacun à la force constante F; ces points vont prendre 
le même mouvement uniformément accéléré d'accéléra- 
tion Y. La vitesse v de ce mouvement de translation sera, à 
répoque t : 

V =i Y^- 

Faisons maintenant agir la force F' sur Tun des points 
seulement M du système ; le mouvement relatif de ce point 
sera le même que si le mouvement de translation n'existait 
pas. Ce sera donc un mouvement uniformément accéléré, 
d'accélération y' , dont la vitesse v' sera : 

« 

v' = y' t. 

Le mouvement absolu du point M s'obtiendra en composant 
deux mouvements uniformément accélérés, de même direc- 
tion ; ce sera encore un mouvement uniformément accéléré, 
dont la vitesse V sera égale à (y + y') t. L'accélération'Y + ï' 
de ce mouvement est bien la somme des accélérations des 
mouvements produits séparément par les forces F et F'. 

Ce lemme s'étend à un nombre quelconque de forces; 
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raccélération due à la force nF, n étant entier, est nfois 
Taccélération due à la force F. 

Nous pouvons maintenant démontrer le théorème énoncé. 
Soient F et F' les deux forces, y et y' les accélérations des 
mouvements uniformément accélérés qu'elles produiraient, 
si elles agissaient séparément sur un même point matériel 
partant du repos. Supposons que les forces F et F' aient une 
commune mesure F\ 

F = n¥\ F' = n' F'. 
D'après le lemme précédent, on aura : 

d'où : 

F~y'* 

n est facile d'étendre la démonstration au cas où les forces 
n'ont pas de commune mesure. 

8. Définition de la masse. — Soient F, F', F'... diffé- 
rentes forces constantes, y, ï', ï'... les accélérations des 
mouvements qu'elles produisent en agissant séparément 
sur un même point matériel. On a, d'après le théorème 
précédent : 

L — L L — L 

F» —y' F'~y' 



On en conclut : 



F F' F' 

_• ■ "1 —m ^^ _— ■ • . 

Y y' y' 



Ainsi, quand différentes forces constantes agissent séparé- 
ment sur un même point matériel, le rapport de chaque 
force à l'accélération correspondante est constant; ce rapport 
qui est constant pour un même point matériel, varie quand 
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on passe d'un point matériel à un autre; il y a là quelque 
chose de particulier, de caractéristique, pour chaque point 
matériel ; c'est ce qu'on nomme sa masse ; ainsi, on a, en 
la désignant par m : 



F F' F' 
T Y ï 



d'où : 



F = wiY, F' = wy', F' = m^'. 



Les points matériels n'entrent en dynamique que par 
cette constante : la masse. On voit que la masse est le rapport 
de deux nombres qui représentent l'un la force, l'autre 
l'accélération correspondante ; le premier nombre dépend de 
l'unité de force, le second de l'unité de longueur et de l'unité 
de temps. On a choisi le kilogramme pour unité de force, le 
mètre pour unité de longueur, la seconde de temps moyen 
pour unité de temps. L'évaluation de la masse dépend de ces 
trois unités. 

Dans le cas où la force F agissant sur le corps se réduit à 
son poids, f devient égal à gf et on a : 

P 

fw = — » 

9 

ce qui donne un moyen ti^ès simple d'évaluer la masse d'un 
corps. 

On voit par là que la masse d'un corps est proportionnelle 
à son poids; il est facile de trouver le poids de l'unité de 
masse. Si, dans l'égalité ci-dessus, on fait tn== 1, on a : 
P = jf ; ainsi, le corps dont la masse est 1 pèse g kilogrammes. 

Densité. — Dans un corps homogène, des volumes égaux 
it des poids égaux et, par suite, des masses égales ; la masse 



ont 
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est donc proportionnelle au volume, et l'on a, en désignant 
par D un coefficient constant, m la masse, V le volume : 

w = VD. 

D est la densité; on voit que c'est la masse de l'unité de 
volume. 

Le poids spécifique p est le poids de l'unité de volume ; 
soit donc P le poids du corps ; on aura : 

? = Yp = mg = YDÇy 
d'où : 



9 



D = -> 



telle est la relation qui lie la densité et le poids spécifique 
d'un corps. 

Le poids spécifique de l'eau est le poids d'un mètre cube 
d'eau en kilog. p = 4000. On en déduit : 

D ^ — • 



CHAPITRE II 



MOUTEKENT RECTILIGNE D'ÏÏH POINT HATfiRIEL. 

9. L'étude du mouvement rectîligne d'un point matériel 
repose sur le théorème suivant : 

Théorème. — Dans un mouvement rectîligne quelconque, 
V accélération est à chaque instant égale à la force divisée 
par la masse. 

Nous avons déjà démontré le théorème pour une force 
constante, nous allons le démontrer pour une force dlntensité 
variable. Supposons qu'un point matériel, possédant une 
certaine vitesse initiale, soit sollicité par une force d'intensité 
variable, mais de direction constante, cette direction étant 
celle de la vitesse initiale ; il est évident que le mouvement 
du point sera rectiligne, varié, mais non uniformément varié. 
Soient y l'accélération du mobile au temps i, F la valeur de 
la f#rce à cet instant; considérons le mouvement entre le 
temps t et le temps < + At; désignons par v et t; + A t; les 
vitesses aux temps f et t + A<, et soient dans cet intervalle Fi 
et F, la plus petite et la plus grande valeur de F, en sorte 
que nous ayons pendant le temps Ai : 

F, < F < F,. 

L'accélération correspondante à la force constante F^ est 

F 
Y, =::— ; si la force F restait constamment égale à F„ elle 

produirait dans le temps At un accroissement de vitesse 
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F 

^&^ï à -7 A i ; de même, si la force F était constamment 
m 

F 

égale à F„ elle produirait raccroissement de vitesse -^ M. 



L'accroissement de vitesse observé Av sera évidemment 
compris entre les deux accroissements ci-dessus ; donc : 



d'où : 



m m 



L» < ^ < 5j 
m A ^ m 



F F 

Si Ton fait tendre A< vers zéro, — et — auront pour limite 

F 

commune - et Ton aura : 
m 

Telle est l'expression de la force dans un hiouvement 
rectiligne quelconque; elle est de même signe que dv; de 
sorte qu'en employant cette formule, on regarde la force 
comme positive quand elle tend à augmenter la vitesse, et 
négative quand elle tend à la diminuen Soit un point 
fixe sur la droite ; la position du mobile M sera déterminée 
par la distance M = a? ; nous regarderons x comme positif 
quand le point M sera à droite du point 0, et négatif quand 
le point M sera à gauche ; on aura toujours : 

(2) f = «. 

La vitesse sera positive quand le mouvement aura lieu 
âans le sens des x positifs ; si la force F agit dans ce sens, 
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elle augmentera la valeur algébrique de v^dv sera positif; si 
elle agit en sens contraire, dv sera négatif. Ainsi, dans les 
applications que nous ferons de l'équation (1), nous affec- 
terons la force F du signe + quand elle agira dans le sens 
des X positifs, du signe — quand elle agira dans le sens 
des X négatifs. Si plusieurs forces agissaient sur le mobile, 
on appliquerait à chacune d'elles la règle ci-dessus relative 
au signe. En remplaçant dans (1) v par sa valeur (2), on a : 

(3) »^ = F- 

Telle est l'équation du mouvement. 

Dans le cas le plus général, F dépendra de la position du 
mobile, de sa vitesse et du temps ; on aura : 



=f {->%') 



L'équation (3) sem donc une équation différentielle du second 
ordre; son intégrale générale contiendra deux constantes 
arbitraires C et C : 

(4) œ = ^{t,C,C). 

La présence des deux cqnstantes tient à ce que les problèmes 
qui ne diffèrent du problème proposé que par la position 

(dx\ 
jrj du point maté- 
riel pour f = 0, conduisent à la même équation différen- 
tielle (3). On achèvera la solution en résolvant les deux 
équations : 

a?o = * (0, C, C), 
V, = f (0, C, C), 

par rapport à C et à G', et reportant ces valeurs dans (4). 
10. On ne sait pas en général intégrer l'équation (3) ; nous 
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considérerons un certain nombre de cas particuliers où cette 
équation peut être intégrée. 
i^ F dépend seulement du temps. On a : 






On en tire : 

dx 



m 



ix n 



mx = mx. + Bit 



.f + /'[/V(Odf]d^ 



2" F dépend seulement de x : 



On en conclut : 



dr m 



'■m= 



^' « «x. 



m 



et en intégrant : 



fê)'=*'-'+IX/<^>'''' 



En résolvant par rapport à df, et intégrant, il vient : 
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3p F est une fonction de v : 

d^x dv ^, ^ 



m 



d'où: 



,, mdv 



^ '=«i:m 



ix = vdt = 



f(t>) 
mvdv 



fis) ' . 

(6) ^^^,^„J^_. 

En éliminant v entre (5) et (6), on aura x en fonction de t. 

Remarque. — Dans ces trois cas, on a déterminé les 
constantes d'intégration de manière que, pour f = 0, on ait : 
a; = 0?,, et V = v^. 

Application de ce qui précède. — Exemples de mouTement rectiligne. 

11. Mouvement vertical des corps pesants dans le vide. 

— Prenons l'axe des x vertical et dirigé vers le bas ; consi- 
dérons d'abord le mouvement descendant. Nous aurons, 

^x 
dx 

" = d7 = "«"^^'' 

SI, pour i = on a a; = 0. 

Considérons maintenant le mouvement ascendant* On 

a alors : 

d'x 

v = v^ — gt, 
3r = rj — Igri*. 
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Le corps monte jusqu'à ce que sa vitesse soit nulle, c'est à 



t^o 



dire jusqu'à ce qu'on ait : f, = -» alors : 



%• 



A partir de cet instant il redescend, et il est facile de voir 
que, revenu au point de départ, il a précisément la vitesse 
avec laquelle il avait été lancé ; seulement cette vitesse est 
dirigée en sens contraire. 

12. Houvement vertical d'un point matériel pesant dans 
on milieu résistant. — Les particules du milieu mises en 
mouvement, réagissent sur le corps pesant qui tombe, et 
déterminent une résistance à son mouvement. Cette résis- 
tance est une fonction de la vitesse y; nous la suppoaons 

égale à mg ^y K étant un coefficient qui dépend de la forme 

du corps, mais qui reste constant pendant le mouvement. 
En dirigeant Taxe des x suivant la verticale, et supposant 
que le mouvement ait lieu de haut en bas, on aura : 



dv r" . 



d'où 



(1) gdt = -J^^. 

formule que Ton saura toujours intégrer, quaiid n sera entier* 
L'expérience montre que, pour des vitessQg très faibles, on 
peut admettre n = 1 ; pour des vitesses moyennes infé- 
rieures à 200 mètres, n = 2, et enfin n = 3 pour des 
vitesses considérables, telles que celles des boulets de canon* 
Nous nous bornerons ici à considérer le cas de n = 2. On 
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a alors : 

dv 
(2) gdt = -, 




d'où, en admettant que l'on ait v := 0, pour < = : 

2gt , K -4- !) 

(A) '^=K^v\ 

dx ,. « "^ — 1 



K«eK—^ ^ ^ gt 

-g 

d'où, en intégrant :- 



dx= -^ -—■ ^-- d • ^ ; 



x=z — logKe^ + e ^^) + C. 
9 

Si Ton a pris pour origine la position initiale du mobile, on 
devra avoir a: = 0, pour f = 0; donc : 

et l'on a les deux formules : 

/ gt -^gt 

W l a? = — log r 1 

(4) f r = K^^ — ; 






En éliminant t entre (3) et (4), on aura x en fonction de v. 
On peut encore obtenir cette relation de la manière suivante ; 
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de (A) on tire : 



e^ =z — ; e ^ = — : 



et par conséquent : 






KK* — V' 



Remplaçant dans (3) il Vient : 

(S) X = — log ^ = ^ lOg zzi 1- 

Les formules (3), (4) et (5) renferment la solution complète 
du problème ; on en déduit cette conséquence, que le temps 
augmentant sans cesse, le mouvement approche de plus 
en plus de Tuniformité, et qu'il est sensiblement uniformie 
quand la vitesse g t provenant de la pesanteur est devenue 
très grande par rapport à K. On peut écrire en effet (3) et (4) 
comme il suit : 



= ylog|^— U + « "^ ;J = Kf--Iog2 + logU + e "A 



^ = ^ riï7' 

l + e ^ 

--tôt 

et, en négligeant alors Texponentielle c ^ , qui est une très 
petite fraction, il vient : 

K' 

x = Kt log 2, 

9 
v=zK; 

Despeyrous. ^ MécaniqtM, 14 
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ces équations représentent bien un mouvement uniforme, 
de vitesse K ; il convient de remarquer que la force motrice 

mgf ( 1 — ^j devient nulle à la limite quand on fait t; = K. 

Remarquons que le temps au bout duquel le mouvement 
devient sensiblement uniforme, est d'autant plus grand que 
la valeur de K est plus grande ; car, pour que l'on ait : 

- 191 

t étant une quantité positive très petite, donnée d'avance, 
il faut que l'on ait : 

expression qui croit avec K. 

La résistance du fluide étant une force qui s'exerce à la 
surface du mobile, la force motrice qui en résulte est indé- 
pendante de la masse, et serait la même, soit que le mobile 
fût formé d'une matière très dense, soit qu^on enlevât la 
matière intérieure et qu'on la réduisît à une enveloppe 
très mince ; la force motrice pourra être mise sous la forme 
m g — H Si;*, S désignant la surface et H une constante ; la 

HS 

force accélératrice sera g t;*, et, toutes choses égales 

d'ailleurs, elle sera d'autant plus grande que m sera plus 
grand; on aura : K =-— = • 

r HS 

C'est pour cela que le mouvement final, dans un milieu 
résistant, est le plus rapide pour le corps pesant dont la 
densité est la plus grande, la forme et l'étendue de la surface 
restant les mêmes. 

Quand la densité du milieu est tréâ faible pai' rapport à 
celle du mobile, K est très grand, et ce n'est qu'après Im 
temps très long que le mouvement peut approcher de 
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runiformité ; on a en séries convergentes : 

i (éî « 4- é? "^) ~ * "*^ 2K* "*" 24K* ■*■ •••' 

V =^ ~ K "^ 6K» 2K' "^ K * 'K' "" 

logLtV -*-« ^^""2K' 24K* 8K* "• 

""2K' 12K^ ■*"••' 
et Ton en conclut : 

^ -^ t 0^ 19 171 + •••1 

Ces formules se réduisent, comme cela devait être, aux for- 
mules du mouvement uniformément accéléré, pour K = 00 . 

13. Le mobile est lancé de bas en haut dans le même 
milieu. 

Prenons encore pour axe dés x la verticale, dirigée 
vers le haut. La force motrice est alors : 

— mg — mg:^' 

« 

Si la surface supérieure du mobile est identique à la 
surface inférieure, K sera la même que précédemment. 
L'équation du mouvement sera : 

{«) r^^-"»-^*K«' 
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— gdt = j =:K 



• 9 



14- — 1 H 

Soit v, la vitesse initiale, on aura en intégrant, et détermi- 
nant la constante arbitraire de manière que t; = t;, 
pour 4 = 0: 

V », 

— Qt V t?. K'^K 

— rf- = arc tang. ît -- arc tg cp = arc tg » 

K(t>.-p) ^ ^'° K 

», cos ^ — K sin ^ 
(7) » = K- ^ ^ 



. Ot ^ Qt 

f?, sm 1^ 4- K cos Y 



d'où : 



do? = t)d^ = — rf. log f t?o sin ^ 4- K cos ^j> 

0? = — log f l'o sin ^ 4- K cos ^ j + C. 

On déterminera la constante en remarquant que pour t = 
on a ic = 0, ce qui donne ; 

C = -|*logK, 
et par conséquent on a : 



(8) 



ar = - log [^ sm ^ + cos y- 
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On aura aussi, en partant de (6) : 



=-?(*+!) 



vdv 
dx 
— igdx^ d.v* 

eij en intégrant : 

m 

d'où, en déterminant la constante en remarquant que 
pour a: = 0, v = v, : 

(9) ^ = 7^- log ^ r- 

Les formules (7), (8) et (9) résolvent complètement le 
problème. Appelons h la plus grande hauteur à laquelle le 
mobile parviendra, et qui répond à v = ; soit 6i le temps 
qu'il emploiera pour y parvenir, nous aurons : 



"''M 



9 



(10) •, = 5.rct(|', 

(«) »=!>«« ^'- 

Parvenu à cette hauteur le mobile retombera, et son 
mouvement sera représenté par les formules (3), (4) et (5). 
Cherchons sa vitesse v' lorsqu'il sera retombé de la hauteur h ; 
(5) donnera : 

(12) A = -I6g=; 



ig " K» — »•» 
égalant cette valeur à la valeur (11), il viendra : 

K* _ K' + t>.* 
K» — v'* ~ K» ' 
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d'où: 

(13) ^" = ir« « • 

^ ^ K* 4- !?,• 

On en conclut v' < Vj, en sorte que la vitesse du mobile, 
quand il sera revenu à son point de départ, se trouver^ 
moindre que sa vitesse initiale. Désignons par 6' le temps 
qu'il met à retomber de la hauteur ft, et poiu* acquérir par 
conséquent la vitesse v' . La formule (4) donnera : 

»«'<»' K -4- f?' 
K — t?' 

ou bien, en remplaçant v' par sa valeur (13) : 

0= :r- log . * == - log . - »M >t 

si désigne le temps total 6, + 6' de l'allée et du retour 
du projectile. On en conclura : 



^ = arc tg ^ -H log - 



K 



14. La loi de résistance est quelconque. On a R = m^ (v). 

Prenons encore pour axe des x la verticale et considérons 
d'abord le cas du mouvement ascendant. Si nous supposons 
la partie positive des axes dirigée en sens contraire de la 
pesanteur, nous aurons pour l'équation différentielle du 
mouvement : 

dv , , . 

di= "'' 



g-h^iv) 
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dXz=zvdt=: 



-^vdv 



C vdv 



) 

Le mobile monte jusqu'à ce que t; = 0. Soient T le temps 
qu'il emploie à monter, h la hauteur à laquelle il s'élève, on 
aura: 



(!) T=/- *• 



(S) «=/' 






Pour le mouvement descendant, supposons les x positifs 
dirigés dans le sens de la pesanteur ; nous aurons : 

t= r ^^ , 

(3) a>=r-^- ' 

Soit t' le temps nécessaire pour que le mobile reprenne la 
vitesse v,, on aura : 

'' = r -^v 

Jo g — f^ (a) 

Ea rapprochant cette formule de (4), on voit. que t' est plus 
grand que T. 

Cherchons la vitesse du mobile, quand il repasse au point 
de départ A après être tombé d'une hauteur hy il faut dans (3) 
remplacer t; par une certaine valeur t/g et x par h^ ce qui 
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donne : 






(«) 



En comparant cette formule à (2), on voit que Ton a t/^ < v.. 
Ainsi le mobile revient au point de départ avec une vitesse 
moindre que la vitesse v^ qui serait nécessaire pour faire 
monter le mobile à la hauteur h. 



Problèmes sur le mouyement rectiligne, dans lesquels la force motrice 
est une fonction de la distance à une origine fixe. 

15. Mouvement rectiligne d'un point maténel attiré 
proportionnellement à la distance par un centre fixe situé 
sur la droite trajectoire. 

Soit h l'attraction à l'unité de distance, à la distance x 
l'attraction sera hx. L'équation différentielle du mouvement 
sera : 

d^x h 

m -vir = — hx^ ou en posant - = n% 



< A 



Il est facile de voir que cette 
formule convient encore si le point M est situé à gauche du 
point 0. L'intégrale générale de l'équation (4) est : 

0? = A ces n/ -h B sin nf, 
et on en déduit : 

dx 
t; = -TT = — »A sin nf + »B ces nt. 
at 

Pour déterminer les constantes, supposons d'abord le 
mobile placé en Mo à ime distance x^ de l'origine et sans 
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vitesse initiale au temps < = 0. On aura : 

a?, = A, B = 0, 
donc : 

a? = a?, sin nt^ 
t? = — nx^ cosn/. 

On voit d'abord que si t augmente de — » x etv reprennent 

là même valeur, le mouvement est donc périodique. 
Pour 

^ = 0, a? = OToi t? = 0, 

t augmentant, x diminue, v est négatif et augmente en valeur 
absolue. 
Pour 

t = ^^ a? = 0, 
in 

la valeur absolue de la vitesse est maxima. 

Si t augmente de - » a? et t; changent de signes en conser- 
vant la môme valeur absolue. 

Soient x'y v' et x\ v' les valeurs qui correspondent aux 
temps : 

2» 2» 



on aura : 



rc' = — x' ; v' = v* 



On a un mouvement oscillatoire dont la période T = •— • 

16. Représentation géométrique. — Prenons OMi=OM, 

Pi^ 120^ = 0^0 et décrivons un cercle sur 

Mo M, comme diamètre; imaginons 
un mobile partant de M, et par- 
courant la circonférence d'un mou- 
M M« vement uniforme dans le temps T, 
Soient N sa position sur le cercle au temps <, ? l'angle NOMj, 
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s. 

on aura: 

OM = ON C08 ? = a?t cos ni = a?. 

Donc, la projection du second mobUe coïncidera constam- 
ment avec le premier, \ 

Le temps T est indépendant de a^oî quelle que soit la 
position initiale du mobile M,, il met le môme temps pour 

T 
revenir au point ; ce temps est r- • Le mouvement que l'on 

vient d'étudier serait celui d'un point pesant dans un canal 
rectiligne étroit, traversant t^Tute la terre et passant par son 
centre, en supposant la terre sphérique et homogène, ou 
composée de couches concentriques homogènes. 
Supposons maintenant que pour < = on ait : 

on aura pour déterminer les constantes les deux équations : 

x^ = A, t;. = nB; 
d'où : 

a? = a?o cos n^ 4- ~ sin nL 

t? = — na?o sin ni + t?, cos nt. 

On peut faire : 

V 

iv, =? a cos H, -^ = a sin H, a > 0, 

n 

et on aura ; 

(r = a ces {nt — H), 
f; = — na sin (n^ — H). , 

Le mouvement est encore oscillatoire, et la durée T de 
l'oscillation complète est encore égale à — » et, par consé- 
quent, indépendante de x. oX de v.. 
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17. Mouvement rectiligne d'un point repou89é proportion- 
nellement à la distance par un centre fixe situé sur sa 
trajectoire. 

Soit X la distance du mobile à Torigine 0, Féquation 
différentielle du mouvement sera : 



On en déduit : 






X = Ae"* 4- Be-*\ 
dx 



Soient rr, et v, la distance initiale et la vitesse initiale du 
mobile. On aura : 

Fi^. 121 a?o = A + B, ^ = A — B, 



M. Mé . A , 

et par conséquent : 

<lx = (x. ^ ^•)fl«' ^ (^•~ n) '"''» 

îv = {nx^ 4- r,) ^"' — (»a?o — t?,) tf-"*. 

• 18. Discussion. — Si v^ est positif, a?, étant supposé l'être 
dans tous les cas, il est évident que le mobile s'éloignera à 
rinûni. 

Supposons maintenant v, négatif, et na?, + v, > 0; 
V s'annulera pour une valeur t^ de t satisfaisant à l'équa- 
tion : 

valeur admissible, car le second membre est plus grand 
quel, 
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On aura alors : 

n 

valeur positive; v changera ensuite de signe; ainsi le 
mobile va de M, en M„ puis de Mj en M, et de Mo à l'infini 
vers la droite; il ne passe pas au point 0. 

Si, Vo étant toujours < 0, on a nx, + v, < 0, t; est toujours 
négatif, le mobile va de M, en et de à l'infini vers la 
gauche. 

19. Mouvement rectiligne d'un point matériel attiré par 
l'origine par une force proportionnelle à la puissance 2n de 
la distance. 

Nous aurons : 

d'où, en multipliant par 2dx, et intégrant : ^ 



1:77) =C — 3 ra?*»*». 

\dt/ 2n + 1 



Nous supposons que le point ait d'abord été placé en M^ 
sans vitesse initiale; nous aurons pour déterminer C 
l'équation : 

2n -h 1 
par suite : 

(') (57)' = iêh <'•■"' - ^•"■'- 

Le mobile arrivera au point et passera vers la gaudie. 
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9 

La force tirant alors dans le sens X devra être considé- 
rée comme positive et Ton 
Fig.122 . devra prendre l'équation : 



X» N M M. X d^x 

On en conclut : 



= -4- aa?'". 



Pour déterminer la constante, nous ferons x = 0, et nous 
aurons, en appelant v, la vitesse en : 

mais de (4) on tire : 

r « = — — — X «•+> 
• 2nH- 1 • ' 

donc : 

<'> • ©' = ïêh <»•■"■ - -••">• 

L'équation (1) convient quand le mobile est à droite du 
point 0, l'équation (3) quand il est à gauche. Il est facile de 
voir à quoi tient cette particularité : quand le mobile est à 
droite, la force doit être considérée comme négative ; à gauche 
au contraire, elle doit être considérée comme positive. Or 
l'expression ao?*" est positive dans les deux cas ; elle ne prend 
donc pas d'elle-même le signe convenable ,et il faut le mettre 
dans chaque cas. 

20. Mouvement rectiligne d'un point matériel attiré par 

deux centres fixes situas sur la 

Firf. 123 trajectoire en raison inverse du 

I tr . * carré de la distance. Je ne con- 

M 0' X 

sidérerai que le mouvement du 
point entre les deux centres fixes ; soient et 0' les deux 
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centres fixes ; on a, en désignant par m et m' les attractions 
de ces deux centres sur l'unité de masse à Tunité de 
distance, par a la distance 00' et par x la distance OM : 

dfx __ — m m' 

^ ^ dt^ '"■^ '^ {a — xy' 

en en tire : 

. da^ — imdx im!dx 

fi • ■ :^ m mlm ■ • 

dt* a?» {a^xy 

et en intégrant : . 

(2) Trt = — + h C = «•. 

^ '^ dr X a — 0? 

Soient v, la vitesse initiale, x^ la valeur correspondante 
de a?; on aura, pour déterminer la constante C, l'équation : 

(3) c = ..«-?^--^^; 

^ ^ x^ a — x^ 

de (2) on déduit : 

dx 



dt=:± 



I /2m 2m' 
f X a — X 



ou bien en posant : 



y.v */ \ 2m 2m' „ 

(4) Aa?) = — + + C, 

^ ^ ^ X a — X 

(K) dt=± *^ 



(6) ^='^f 



[/f{x) 
*_dx 

x^ 



vm 



Remarquons que f (x,) étant égal à t;% est positif* 

On prendra le signe -+- si au début la vitesse t;, a été 
dirigée dans le sens 00'^ le signe -- dans le cas contraire. 
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SI . Discussion. — Pour savoir si x peut prendre toutes 
les valeurs comprises entre et 0', il faut voir si dans ces 
limites f (x) est toujours positif. On voit par l'expression (4) 
de f (x) que cette fonction pour a: = e et a: = a — e est 
positive et très grande, e désignant une quantité positive 
très petite; ayons recours à la dérivée : 

(7) !/■(«) = =^+ •"' 



a^ {a — xy 

entre a? = et a: = a, cette dérivée s'annule pour la valeur 
a? = a?i définie par l'équation : 



m 



tn' Vm Vlri 



. 



d'où: 

Vm 
x, = a 1^7 » 

a — a?, = a —^ ^ . 

Donc, entre a? = et a; = a, f {x) atteint seulement 
un minimum, et cela pour x = x^; on trouve pour ce 
minimum : 

(9) A^.) = ^(l^-+-»^^')* + c. 

Si ce minimum est positif, f (x) ne s'annule pas entre les 
points et 0' ; le mouvement se continue dans le même 
sens; ainsi le point mobile ira tomber sur 0', s'il a d'abord 
été lancé dans la direction 00' ; dans le cas contraire, il ira 
tomber sur 0. En remplaçant C par sa valeur (3), nous voyons 
que ce cas se présentera quand on aura : 
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Si f {x) < 0, / {x) s'annulera entre zéro et a pour deux 
valeurs, Tune x' < a?„ l'autre x* > x^. 

Si x^<. x\ et si le mobile est lancé dans le sens 00', il 
s'éloignera de jusqu'à la distance a:' ; alors a: devra diminuer, 
et le mobile retombera en 0. 

Si x^> x\ et si le mobile est lancé dans la direction 0' O, 
X décroîtra jusqu'à x", après quoi il croîtra, et-le mobile ira 
retomber en 0' ; ce cas se présentera si l'on a : 

I 

Considérons enfin le cas où f{x^) = 0; alors l'équa- 
tion f{x) = OdL deux racines égales à o^j. La valeur 
de C déduite de (9) en remplaçant f{x^) par zéro est 
égale à : 

2/.,- 



c = - ? (i/m + yin^y^ 

a 



On a donc : 



, „ . m m' (Km + |/m') , 
\ f{x) = - + ^^ '-' 

\ f{x) = — ^ {x — Xi)\ 

' ' ^ ' x{a — x) a ^ *^ 



=±t/-: - * -T 



_._.., . ""I^a; (a — 05) d» 



y m -H Kw •^" a? — ^1 

Si x^ < x^J et si le sens de v, est celui de 00', il faut 
prendre le signe +. 

Si x^> x^j et si le sens de v^ est celui de O'O, il faut 
prendre le signe — . 

On voit que, dans l'un ou l'autre cas, le mobile arrive à la 
distance Xi du point 0, mais au bout d'un temps infini, et il 
y arrive avec une vitesse nulle. Le point qui correspond 
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à x^=^Xi est le point d'égale attraction, comme on le voit 
par l'équation : 

m m' 

a?i* (a — a?,)' 

Le cas que nous venons de traiter se présentera quand on 
aura : 

(12) l'o* = 1 [y m + Vm') ' 

v^ étant donné, Téquation précédente donnera toujours 
pour a?o deux valeurs comprises entre zéro et a, car x variant 
de x^ à zéro ou de Xi à a, le second nombre augmente 
constamment de zéro à l'infini. 

Appliquons ce qui précède au cas où et 0' sont les 
centres de la terre et de la lune. Nous supposons les deux 
corps en repos, et nous allons chercher quelle devrait être 
la vitesse d'un corps lancé d'un point de la surface de la 
lune dans la direction de la terre, pour que ce corps vînt 
tomber sur la terre. On devra avoir l'inégalité (10). Soient r 
et r' les rayons de la terre et de la lune ; on a en nombres 
ronds : 

fl = 60r; t' = y^t\ wi=gï; 

, 657 

rinégalité (42) devient : 

, ^ ri 1 1 1001 

V > 2m — h Trr-, ;: — htt- X -ôt P 

L^u ^1 (« — i^o) 60 r 81 J 

^* -^ r L657 "^ 264 243j' 
on en conclut : 

^«> 0,0828^. 

Despeyrous. — Mécanique. 15 
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tu 

Or, rattraction de la terre, à la surface, est ^ sur l'unité de 

masse ; on a donc : 

m 

et par suite : 

V> 0,0828 ffr; 

en remplaçant ^ et r par les valeurs approchées : 

g = 9,81 ; r = 6 360 000"», 
on trouve : 

t?e > 2270°». 

La lune n'ayant pas d'atmosphère dont la résistance puisse 
diminuer la vitesse des corps partis de sa surface, il s'ensuit 
que si la terre et la lune étaient en repos, un corps lancé de 
la surface de la lune vers la terre avec une vitesse plus grande 
que 2270 mètres dépasserait le point d'égale attraction et 
viendrait tomber à la surface de la terre. Il convient peut- 
être de rappeler, ici, qu'à une certaine époque on a supposé 
que les aérolithes pouvaient èti^e lancés par les volcans de la 
lune; il est presque inutile d'ajouter que cette opmion est 
aujourd'hui complètement abandonnée. 

Remarquons que ce que nous venons de dire ne s'applique 
pas à la réalité; à cause du mouvement de la lune, il faut 
composer la vitesse initiale du projectile avec la vitesse du 
mouvement de translation de la lune autour de. la terre. Le 
projectile décrit une courbe dans l'espace, et nos fonnules ne 
s'appUquent pas. 

Le môme calcul donnerait IdlOO mètres pour la vitesse 
avec laquelle on devrait lancer un j^rojectile de la surface de 
la terre, pour que ce projectile pût atteindre la lune. 



CHAPITRE III 

MOUVEMENT CURVILIGNE D'UN POINT MATÉRIEL. 
Considérations préliminaires. 

22. Théorème I. — Si des forces données se font équi- 
libre au point de vue statique, elles se font équilibre au point 
de vue dynamique. 

C'est à dire que si elles se font équilibre sur un point 
matériel en repos, elles se feront équilibre sur un point 
matériel en mouvement. 

Soit, en effet, M un point matériel en mouvement sous 
Taction d'un groupe de forces /; désignons par F un groupe 
de forces qui se font équilibre sur le point matériel en repos. 
Considérons un système de points matériels identiques au 
proposé, et animés de la même vitesse initiale, sollicités tous 
par les forces f, ces points prendront évidemment le même 
mouvement de translation. Faisons maintenant agir les 
forces F sur un seul de ces points ; d'après le principe des 
mouvements relatifs, l'effet produit par ces forces sera le 
même que si le point était en repos, c'est à dire que ces 
forces produiront un mouvement nul. Le mouvement résul- 
tant des forces /^ et F sera donc le même que le mouvement 
résultant des forces f, 

23. Théorème IL — Quand on a composé au point de 
vue statique un groupe de forces F agissant sur un point 
matériel, et trouvé leur résultante R^ on peut appliquer la 
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même règle au point de vue dynamique, c'est à dire que, sur 
un point matériel en mouvement, on pourra remplacer les 
forces F par leur résultante R, déterminée en statique sans 
que le mouvement soit modifié. 

En effet, remarquons que les forces F et — R se font 
équilibre, tant au point de vue statique qu'au point de vue 
dynamique. Cela posé, considérons le mouvement d'un point 
matériel animé d'une certaine vitesse initiale, et sollicité par 
les forces f et R, et par les forces F et — R : les forces F et — R 
se faisant équilibre, le mouvement sera le même que si le 
point n'était soumis qu'aux forces ^ et R; de même les 
forces R et — R se faisant équilibre, le mouvement sera le 
même que si le point n'était soumis qu'aux forces f et F. 

Ainsi, le système des forces ^ et R et le système des 
forces ^ et F produisent le même mouvement ; donc on peut 
remplacer les forces F par R ; ainsi R est bien la résultante 
des forces F, au point de vue dynamique. 

Houvement curviligno d*an point matériel. 

24. Théorème PRÉUMiNAmE. — Dans tout mouvement 
curviligne, Vaccélération de la projection du mobile sur une 
droite quelconque est, d chaque instant, égale à la projection 
de la force qui sollicite le mobile, divisée par la masse de ce 
point. 

Soient F la force qui sollicite le mobile et v sa vitesse à un 
certain instant. Concevons que l'on décompose la vitesse v 
en deux autres dirigées, l'une v' parallèlement à l'axe XX' 
sur lequel on fait les projections, l'autre v^ dans le plan 
projetant P qui passe en m. Décomposons de même la 
force F en deux autres F' et F", F' dirigé suivant l'axe XX', 
F" situé dans le plan projetant P. Concevons un système 
de points matériels identiques au point matériel consi- 
déré, animés tous de la vitesse v' au temps f, et solUciiés 
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chacun par une force égale et parallèle à F'; tous ces 
points vont prendre un mouvement de translation recti- 
ligne parallèle à XX' et, en vertu du théorème démontré 
relativement au mouvement rectiligne, l'accélération de ce 

F' 

mouvement sera égale à chaque instant à — • Le plan P, con- 

P„^_ sidéré comme faisant partie du sys- 

tème, se déplace parallèlement à 

r..,.^, , / . lui-même. Imaginons maintenant 

Fié 124- f / : / 

iu-/ 1/ V^^y ^^^^ ^® système, le point m 

soit animé de la vitesse v' au 
temps t et qu'il soit sollicité par 
la force F' qui est toujours con- 
tenue dans le plan P; le mouve- 

[ ment relatif dans le système est 

^ " ^ le même que si le système était en 

repos ; mais alors le mobile ayant sa vitesse initiale v' dans 
le plan P et étant sollicité par une force F" située dans ce 
plan n'en sortira pas. Le mouvement relatif déplace donc 
seulement le mobile dans le plan P, et par conséquent n'a 
pas d'influence sur le mouvement de la projection ; donc le 
mouvement de la projection est identique au mouvement 
de translation du système; l'accélération du mouvement 

F' 
de la projection est donc — » c'est à dire égale à la projection 

de la force divisée par la masse du mobile. Cela a lieu, que 
les projections soient orthogonales ou obliques, 

25. Théorème fondamental. — Dans un mouvement 
curviligne quelconque, l'accélération est à chaque instant 
égale en grandeur et en direction à la force qui sollicite le 
mobile, divisée par sa masse. 

Soient en effet a, b, c les angles que fait la force F avec 
trois axes rectangulaires OcOj Oj/, Oz, et a', 6', & les angles 
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que fait avec les mômes axes raccélération y. Nous savons 
que raccélération de la projection du mobile sur Ox est égale 
à la projection de y sur Ox; mais, d'après le théorème 

F ces a 
précédent, elle est aussi égale a ; on a donc : 

F cos a , 

— = Y cos a' , 



m 
F cos b 



== Y cos'&', 



m 

F cos c , 

\ — z — = ï c^s ^ • 



\ 



m 



On en tire : 



cos a cos b cos c w ± Kcos' a 4- cos* b -+- cos* c , . 

= ± 1. 



cos a' cos 6' cosc' y Kcos* a' + cos* b' -h cos* c 

F et Y étant essentiellement positifs, il faut prendre le 
signe + ; nous avons donc : 

cos a = cos a' \ 

cos 6 = cos ft' ( - = Y- 

cos c == cos c } 

26. Remarque. — C'est là le théorème général de la 
dynamique : il exprime une relation entre la cause et Teffet ; 
c'est à Taide de ce théorème qu'on peut résoudre les deux 
questions principales qui se présentent en dynamique : 

1® Un mouvement étant observé, trouver la cause qui le 
produit ; 

2*^ Étant donnés la force qui agit sur le mobile, et son état 
initial, c'eit à dire sa position et sa vitesse initiales, trouver 
le mouvement. 

Dans le premier cas, on remonte de l'effet à la cause. 

Dans le deuxième, on redescend de la cause à l'effet. 

Nous allons maintenant donner, en partant du théorème 
général, les équations du mouvement d'un point matériel. 
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27. Équations générales du mouvement d'un point 
matériel. — On peut toujours considérer le point matériel 
comme soumis à l'action d'une force unique, laquelle est la 
résultante des actions de toute espèce qui s'exercent sur lui. 
Si le point n'était pas absolument libre, c'est à dire s'il faisait 
partie d'un corps ou d'un système de corps liés entre eux, ou 
bien encore s'il se trouvait gôné dans son mouvement par 
des obstacles, il faudrait avoir soin, dans l'évaluation de la 
résultante ou force motrice, de tenir compte des forces qui 
proviennent des liaisons du système, ainsi que des réactions, 
des obstacles ou appuis. Nous verrons plus tard comment on 
peut le faire. 

Nous rapporterons le mouvement du point matériel à trois 
axes fixes Ox^ Ot/, Oz ; les coordonnées dû point seront a?,2/,z ; 
nous devrons décomposer la force motrice gn trois autres 
X, Y, Z, respectivement parallèles aux axes, et nous aurons 
alors, en prenant t pour varial^le indépendante, les trois 
équations différentielles : 

cPx ^ -. 

pour déterminer Xy y, z en fonctions du temps. 

Les quantités X, Y, Z seront généralement des fonctions 
connues de a?, j/,z; ell^ pourront aussi contenir le temps f, et 

quelquefois même les vitesses j-> ^» j" Les équations (4) 

sont donc trois équations simultanées du second ordre ; les 
intégrales de ces équations, c'est à dire les équations finies 
du mouvement, doivent contenir six constantes arbitraires. 
Le problème est cependant bien déterminé; il n'arrive jamais, 
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comme en' géométrie, qu'on puisse résoudre le problème de 
deux manières également admissibles. Un corps étant placé 
dans des conditions données, le mouvement qu'il prendra 
est unique et bien déterminé. 

La présence des arbitraires tient à ce que nous n'avons pas 
tenu compte, en écrivant les équations différentielles, des 
conditions dans lesquelles le point matériel se trouve placé, 
au moment où nous l'abandonnons à l'action des forces 
X,Y,Z. L'analyse nous avertit ainsi que notre méthode nous 
donne du même coup la solution de tous les problèmes qui 
ne diffèrent du problème proposé que par la position initiale 
du point mobile, ainsi que par la grandeur et la direction de 
la vitesse qui anime ce point, à l'instant pris pour origine du 
temps. 

L'intégi'ation générale des équations (1) constitue donc 
seulement la première partie de la solution de la question 
proposée, et l'on doit achever cette solution de la manière 
suivante. Soient, en désignant par Cj, ..., C, les six cons- 
tantes arbitraires : 

IX = / (f, C,, C,, ..., Cn), 
y = ?(^ ^i> ^1» •••? cj» 
Z = J/(f, Cj, C,, ..., Ce), 

les intégrales générales trouvées; nous en déduirons pour les 
composantes de la vitesse à une époque quelconque : 

•^ = TT • A^ C„ ...) = f^{t, C„ ...), 

(3) ^ "di^^Tt' ^^^' ^" *"^ =%i(^' ^i» •••)» 

dz d 

Cela posé, soit pour f = 0, o^o, j/o? ^o les coordonnées du 
mobile, w,, t/j, w^ les composantes de la vitesse initiale; 



DYNAMIQUE. 233 

nous aurons les six équations : 

( a?o = /(0,C„...,C,), ( tio = A(0,C.,...,C,), 

(4) y. = Ç(0, C„ ..., C.), (5) V, = 9.(0, C., ..., C), 

( r. = ^(0,C., ...,C.), l tt'o=*i(0,C.,...,C,). 

Ces six équations serviront à déterminer les six arbitraires ; 
ces six quantités devant être essentiellement distinctes, les 
équations (4) et (5) ne sauraient être ni incompatibles ni 
indéterminées ; si Fun de ces cas se présentait, c'est qu'on 
n'aurait pas dans (2) les intégrales générales des équations (1). 

Si les axes sont rectangulaires, en désignant par V,, «oi Po> ïo 
la vitesse initiale et les angles que fait cette vitesse avec les 
axes, on devra remplacer dans (5) u,, i/^, w^ par : 

u,^ = Vo CCS a.; t^o = Vo cos Po; tt^« = Vo ces Yo. 

Après avoir traité cette seconde partie et déterminé les 
six arbitraires, on portera les valeurs obtenues dans les 
équations (2) qui feront connaître a;, j/, z à une époque 
quelconque t. En éliminant t entre les trois équations (2), 
on aura les équations de la courbe décrite par le mobile. 

28. Houvement dans un plan. — Lorsque la force qui 
sollicite le point matériel se trouve constamment contenue 
dans un plan, lequel renferme aussi la vitesse initiale, le 
mobile ne sort pas de ce plan ; on aura seulement les deux 
équations différentielles : 

dont les intégrales générales contiendront quatre constantes 
arbitraires. 
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29. Réciproque du problème. — Quand on connaît la loi 
du mouvement d'un point, on connaît x, j/, z en fonction 
du temps ; on pourra calculer les dérivées secondes de ces 
coordonnées par rapport au temps, et en les multipliant par 
la masse du point on aura les composantes de la force qui 
produit le mouvement donné. 

Cette seconde question est, comme on voit, beaucoup plus 
simple que la première. 

■ 

30. Force tangentielle, force centripète. -- On peut aussi 
procéder d'une autre manière en prenant pour axes la tan- 
gente à la trajectoire, la normale principale et Taxe du plan 
osculateur. Nous savons que la force motrice est dirigée 
dans le plan osculateur; soit a l'angle qu'elle fait avec la 
tangente à la trajectoire. Nous avons vu en cinématique que 
les projections de l'accélération sur la tangente et la 

normale principale ont pour valeur ^7 et — ; mais d'après 
notre théorème fondamental ces projections sont égales à : 

F . F . 

— CCS a et — sm a. 
m m 



On a donc : 



(8) 



m — = F cos a = Fj, 



«;• 



m — = F sin a = F,. 

P 



La force V^ se nomme la force tangentielle et la force F, la 
force centripète. 

31. Remarque. — On se fait une idée parfaitement claire 
du mouvement rectiligne produit par une force dont la 
direction ne diffère pas de la vitesse actuelle du. mobile. 
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Au contraire, on voit beaucoup moins bien comment, dans 
le mouvement curviligne, la force influe à la fois sur les 
éléments géométriques de la trajectoire du mobile, et sur 
les variations de la vitesse de ce mobile. Les formules (5) 
mettent précisément en évidence comment la force produit à 
la fois, et d'une manière indépendante, la variation de vitesse 
du mobile et la courbure de la trajectoire. Ainsi : 

1® Le changement de grandeur que la vitesse du mobile 
éprouve Elvec le temps, est dû uniquement â la force tangen- 
tielle ; en sorte que, si cette force tangentielle était constam- 
ment nulle, c'est à dire si la force était constamment 
normale à la trajectoire, la vitesse ne varierait pas et le 

mouvement serait uniforme. 

1 

2** De même la courbure - dépend uniquement de la 

force centripète ; si cette force était constamment nulle, la 
courbure le serait aussi, et le mouvement serait rectîligne. 

Euler, dans sa Mécanique, emploie exclusivement les 
équations du mouvement sous la forme (5); nous nous 
servirons des deux formes, chacune ayant ses avantages 
particuliers. 

Nous allons appliquer les principes qui précèdent, à la 
détermination du mouvement des projectiles, d'abord dans 
le vide, puis dans un milieu résistant. 



CHAPITRE IV 



MOUVEMENT DES PROJECTILES DINS LE VIDE 
ET DINS UN MILIEU R£SISTA:NT. 

32. Mouvement des projectiles dans le vide. — Nous 
réduisons le projectile à un simple point matériel; nous 
prenons pour origine la position initiale du mobile, pour 
plan des xy le plan vertical qui contient la vitesse initiale, 
Taxe des x étant horizontal et Taxe des y vertical, et dirigé 
vers le haut; le mobile restera toujours dans le plan xOy. 

Nous aurons, pour déterminer le mouvement du point 
matériel, les deux équations différentielles : 

cPx _ (Py 

Si nous désignons par v^ la vitesse initiale, et par a l'angle 
qu'elle fait avec Thorizon, nous devrons avoir pour f = 0, 

^0 = 0, y, = 0, 
(^)^ = .,cosa. (§)^=: résina. 

Ces] équations serviront à calculer les constantes d'inté- 
gration et l'on aura, pour déterminer le mouvement du point 
matériel, les équations suivantes : 

(1) X = i\ cos a.t, y = Vq sin a.f — } gt*; 
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on en tire successivement : 



(2) 



(3) 



dx ày , ^ 

— = v, cos a, ^ = *^« ^^" ^ "" ^'' 

^' = %'^%= ^' - 2*^0 sin a gt + gU\ 

f?« = ro* — «S'y. 



On voit que la projection horizontale de la vitesse, ^ > 
est constante. 

33. Courbe décrite. — Pour avoir la trajectoire du mobile 
il suffit d'éliminer t entre les équations (1). 
On trouve ainsi pour Téquation de la courbe : 



(4) 



^ ^ 2t?o cos*a 



c'est l'équation d une parabole dont Taxe est vertical, et 
dii'Jgé vers le bas. 

34. Amplitude du jet. — Cherchons le point C où la 

parabole vient couper l'hori- 
zontale OX; OC est ce qu'on 
appelle l'amplitude du jet. Il 
suffit pour cela de faire y =0 
dans les équations (1), et d'éli- 
miner ensuite t entre ces deux 
^ équations. On trouve ainsi : 

9 
X a la même valeur pour : 




4 



ou a = r — <x 



V. restant le même dans les deux cas. 
v, restant constant et « variant seul, X est maximum 
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r. , „ t\* 



pour a = r ' alors X = -^ ; c'est la plus gi^ande amplitude 

if 

que Ton puisse avoir, avec la vitesse donnée t/,. 

35. Ordonnée du sommet. ^-^ On l'obtiendra en faisant 
dans (4) : 

Cela donne pour les coordonnées X„ Yj du sommet : 

X _ t?o ' sin'g _ t?,* sin a cos a 

(7) X, = 2; ^i-— ' ^1- ^ 

t;<, étant constant, et a variable, Y, est un maximum pour 
a = 90^, c'est à dire si la vitesse initiale est verticale; 

cette hauteur maxima est 5^ ou la moitié, de l'amplitude 
maxima. 

36. Direction du tir. — Proposons-nous de trouver dans 
quelle direction il faut tirer avec une vitesse v^ pour attein- 
dre un point donné a;', y'. L'équation (4) donne, en y 
remplaçant xety par x' et y' : 

on en tiie : 

(8) tg*a - ?^ Ig a -h ^^^- + i -: 0, 
^ ^ ^ gx yx* 

équation dans laquelle l'inconnue est tg a. 

Pour que le problème soit possible, il faut que cette équa- 
tion ait ses racines réelles, ce qui exige que l'on ait la 
condition : 



On en déduit : 

(A) «.=£i_€£L' 
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Considérons la courbe qui a pour équation : 

t?o* gx'' 



y = 



ig 2V 



Cette courbe ABA' est une parabole dont le sommet B est 
sur l'axe OY à une distance OB égale à —- ' le foyer en et le 

if 



».* 



paramètre OA égal à — • La condition (A) signifie que 

le point M doit . être 
-,jc p^^ 126 iïïtérieur à cette para- 
'"^^'* .^ bole. Quand cette con- 




dition est remplie, on 
"^v ' \" X a deux trajectoires pas- 

sant par le point M. 
Lorsque le point M est situé sur la parabole limite, par 
exemple en K, les deux racines de l'équation (8) sont égales ; 
on n'a qu'une valeur de a donnée par la formule : 



s% 1 

*0 



tgai: 

gx 

Il n'existe donc alors qu'une seule trajectoire passant par le 
point K. 

La courbe ABA' porte le n^m de parabole de sûreté. 

Elle est l'enveloppe des trajectoires quand on fait varier a; 
si nous voulons en effet trouver l'enveloppe des courbes 
représentées par l'équation : 

(9) xigx^^^{l + is'x)x'^y = 0, 

ou: 

r(tga) = 0, 

lorsque a prend toutes les valeurs possibles, il faut joindre à 
cette équation la suivante : 

et éliminer tg a, entre ces deux équations. Or le même procédé 
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peut être employé pour trouver la condition pour que l'équa- 
tion (9) ait ses deux racines égales. 

37. Temps nécessaire pour atteindre un point donné. — 

Cherchons le temps t' nécessaire au projectile pour atteindre 
le point M dont les coordonnées sont x\ y'. On peut écrire 
les équations (1) de la manière suivante : 

x' = vj' cos a, 

y' + i 9t'^ = »o'' sin a. 
On en déduit : 

(10) (y' + U/'r + ^'' = V^'% 

gW' + it" igy' - V) + 4 (a?'« 4- y'') = 0, 
d'où : 

gU'' = 2 (tV - gy') ± 2 y{v,^^gy'y^gW'\ 

en posant : 

r'» = a7'* -f-y'% 

ou : 

gf«r« = (Kfo* — gy' + gr' ± J^tV — gy' h- jr')*' 

on a donc enfin : 



Le signe + correspond à la plus grande valeur de a, le 
signe — à la plus petite ; cela résulte de la relation : 

r = 1 

. l?o cos a 

qui montre qu'à la plus grande valeur de a répond la plus 
gi^ande valeur de t\ 

38. Du mouvement des projectiles dans un milieu 
résistant. — Nous supposerons le projectile sphérique et 
nous ferons ^abstraction de la rotation de la terre. Dans ces 
conditions le centre du projectile ne sortira pas du plan 
vertical qui contient la vitesse initiale ; nous pourrons nous 
occuper seulement de ce centre. Soient m sa masse, mgR la 
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résistance du milieu, OM la trajectoire, OXy Oy deux axes 
rectangulaires dans le plan de cette trajectoire, a? horizontal, , 
Oy vertical dirigé vers le haut. Soient « l'angle que fait 
avec Oa? la tangente MT, v la vitesse en M; les forces qui 
agissent sur le point M sont la pesanteur MA = mgf, la 
résistance de l'air MB = m^rR; on aura donc les équations 
suivantes, pour déterminer le mouvement : 




(1) 



m -TT = — mgK cos a. 



dt 



m 



d^y 



dt 



I = — mgf — mgK sin a, 



auxquelles on peut joindre : 

^ /«x ^^ dy 

^(2) ^ = t;cosa; ^ = t; sm a. 

En tenant compte de (2), les équations (1) peuvent s'écrire : 

d.t^cosa 



dt 

d.v sin a 
dï~ 



= — flfR cos a; 



= — g — jfR sîn a. 



On peut remplacer ces deux dernières équations par les 
suivantes : 
(3) — — — = — jfR cos a, 



dt 



sin a. 



d.vcosoL 



— cos a. 



d,v sin a 



dt dt 

la dernière se simplifie et devient : 

vdoL 



g cos a; 



dt 



= — Jf cos a, 



d'où : 
(4) 



— gdt = 



vdoL 

cos a 



Portons cette valeur de dt dans (3) et il viendra : 

d.v cos a 



(S) 



da 



= vR. 



Despeyrous. — Mécanique. 



16 
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R est une fonction de v ; (5) est une équation différentielle 
du premier ordre, d'où on tirera v en fonction de a ; (4) don- 
nera ensuite f, et (2) x et y en fonction de a. Il convient 
de faire un changement de variables : au lieu de a nous 
introduirons : 

au lieu de v. nous prendrons : 

u = v cos a. 
On aura : 

doL = j^j^; t = tt \/l + p\ 
(5) va devenir : 

(4) donnera ensuite : 

— gdt = udp; 
puis les équations (2) donneront : 

— gdx = tt*dp; — gdp = u^pdp. 

Désignons par p^ la valeur initiale de p, lorsque le mobile 
est en 0, au temps < = 0. Les formules servant à la résolu- 
tion du problème seront représentées par le tableau*suivant : 



R = /'(t') = /(tii/rT7*), 

du u 

— gy = f «'p**!». ; 
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On voit que si l'on peut intégrer l'équation (6) qui est une 
équation du premier ordre, et qu'on en tire u en fonction 
de Pj le problème sera réduit aux quadratures. 

39. La première chose à faii^ est de déterminer, par 
l'expérience, la résistance du milieu (nous supposerons que 
ce soit Fair), en fonction de la vitesse, c'est à dire la 
fonction f{v). Newton avait proposé la formule f{v) = Kv'; 
cette formule ne convient pas dans le cas des très 'grandes 
vitesses. En discutant les expériences faites a Metz en 4857 
par la commission du tir, le général Didion est arrivé à 
trouver que dans le cas des projectiles sphériqu^s et pour 
des vitesses comprises entre 300 mètres et 650 mètres on a : 

R=±: At;« -h B»*. 

Depuis, on a montré qu'on obtient le même degré de 
précision en prenant simplement : R = Bv'; on voit que la 
question n'est pas encore complètement résolue. L'équa- 
tion (6) s'intègre rigoureusement, lorsque R = Ai;* ou 
R = Bv' ; elle s'intègre môme rigoureusement pour : 

(7) ' . R = a 4- 6t;». 

Cette expression comprend comme cas particulier R ==1 Ai;' 
ou R = Bt;', mais non R = Xv* + Bi;'; mais on conçoit 
que, pour des valeurs de v comprises entre certaines limites, 
on puisse déterminer les tf ois constantes a, b et n de manière 
que la différence entre a + bv" et Âv* + Bv' soit petite et 
de Tordre des erreurs d'obsefvation. La ftoltitioti qtle noUs 
allons donner en prenant R = a + bt;" suffira donc aux 
besoins de la pratique. Prenons la formule (7) ou bien : 

l'équation (5) deviendra : 



(8) . p = :j^^'^btr-^{l^^p^y'^' 



) 
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C'est une des formes de l'équation de Jacques BeraouUli.on 
sait donc l'intégrer; nous l'écrirons de la manière suivante : 

d- 
/«N .JLV. "^ .. ± :=, - nb {i + p*)'~^ ■ 

^»> dp + i/rT7 "" 

Cette équation est une équation linéaire; on peut l'écrire : 
• ^ + Pp = Q, en posant: » = j;;r' 

Vl+P* 
L'intégrafe générale sera : 

or, on a : 

fvdp = na log (p + VT+f) = log (p + VrTf)"; 

e -fr'P = G» + Kl +p') ~ ""' 
e/t*p = (p + VT+p*) ""• • 
On aura donc : 



{hff) w=-^—{p + Vi+P*) 

j C - nfr r (p + VïTf)'" (1 + P')"-»- «ip j- 

On déterminera la constante C en écrivant que pour p =p, 

« = «, = », ces «„ 

alors l'expression de - sera ramenée à une quadrature que 

l'on ne saura pas effectuer en général, et les formules (A) 
achèveront la solution par d'autres quadratures. 

40. Cas où a = 0. — Nous allons terminer les calculs 
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dans le cas où a = 0, et par suite : 

la formule (10) devient alors : 

f^ = G-n6 / (1+p') ' dp. 

Déterminons la constante, et faisons le tableau des 
formules ; nous aurons : 

tio = t?o cos «0» 

(12) —gt=l udp; —gdt=udp, 

(B) ( rp 

(13) —gx=l M* dp; —gdx = u*dp, 

Jp% 

(14) —gy=f u^pdp; '-gdy = u'pdp, 

' JP9 

\ dv 

Si n est un nombre entier, on peut effectuer la quadrature 

i 

qui figure dans l'expression (41) de — » mais non celles qui 

figurent dans les expressions (12), (13) et (14). Dans ce cas 
et dans le cas général où n est quelconque, on donnera à p 
des valeurs numériques assez rapprochées, et on calculera 
chacune des intégrales définies correspondantes par les 
formules dites de quadrature ; on aura ainsi pour chacune 
des valeurs numériques de p les valeurs numériques de f , 
Xy 1/, V. On pourra construire la trajectoire par points. 

Sans effectuer ces quadratures, on peut arriver à se faire 
une idée de la forme de la trajectoire. 

4^1. Discussion. — On aura évidemment n > 0, sans 
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quoi R serait infini pour t; = ; u :=3 ti cos « est positif tant 

que a n'atteint pas ± ^» auquel casp serait ^al à ± oo . La 

formule : 

— gdt = udp 

montre que -^ est toujours n^atif, ainsi p décroit sans cesse; 
la formule (8) devient, en tenant compte de a =ss : 

du IrJ 

^ = 6tt- + >(l+p') • >0, 

donc u décroît sans cesse. Ainsi : 

< ti < tio. 
La formule : 

— gt=l udp 

montre que la limite p qui diminue sans cesse, doit tendre 
vers — 00 , car on en déduit : 



gi < / 'n^dp < «0 (po —p). 



Si p ne tendait pas vers — x , < ne pourrait croître indéfini- 
ment. Ainsi pour f = x,p = — oo,p variera donc toujours 
dans le môme sens de j), à et de à — oo . Pour p = on 
aura le point le plus élevé de la trajectoire. Soient a:„ y, les 
coordonnées de ce point, ti le temps correspondant, on aura : 



f^P9 

9»i = JJ'^^'P^P^ 



où u doit être remplacé par sa valeur générale (44) sans y 
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faire p =s 0. La vitesse a;, au sommet sera donnée par 
les équations : 

Au delà de ce point, p devenant négatif, nous ferons p =*^ j; 
les formules : 

d. — = — nfc(l +p») « dp, 
— gdt = wdjî, 

deviendront : 

gdxzzzu^dq^ 
gdy = — u*qdq. 

Intégrons et remarquons que, pour g = 0, f = f „ a? =c a;,, 
y = y^, u = u,j nous aurons les formules suivantes dans les- 
quelles q devra varier de à + oo : 

'Ut = i/ (< - U - Tud?, 



gY = g(if — y,)— jy*qdq. 



T désigne le temps écoulé à partir du sommet ; X et Y dési- 
gnent les coordonnées relativement à des axes qui se coupent 
en ce point; on a pour < =; oo , ^ 3: oo , et la première des 
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formules (C) donne U = 0; il est aisé de voir que gU tend 
vers une limite finie, car on peut écrire : 



Pour g = 00 , l'expression : 






(1 + «') ' dq 



q- 

se présente sous la forme —-; prenons le rapport des déri" 



vées : 

(1 + î>)^" 



nq' 



^=-:(-r' 



1 

La vraie valeur est donc - ; ainsi : 

n 



La foimule : 



1 1 

lîm r-=zr- = b; lim qV =-— 



f z= U Kl + î« = jU t/l 4- ^ 



donnera : 

lim V = lim qV, 

limf? = -r-; 

c'est la valeur pour laquelle : 

R = mgbv" 

prend la valeur mg. La vitesse tend donc à devenir constante. 
L'expression : 



,X=:/'uM,= J;Vt'/ 
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montre que X augmente sans cesse, il est facile de voir que 
X tend vers une valeur finie. Soit M le maximum de glJ 
lorsque q varie de g' à + x , g' étant suffisamment grand, 
on a : 

J<i' Jq' î* q 

donc X tend vers une limite finie. 
On a dé même : 

-gY= f\^iq= f\\]qy^= f^'v^qdq-^ ^^^9)'^' 

Y est toujours négatif et décroit sans cesse; je dis que lors- 
que q tend vers l'infini, Y tend vers — x . On a en effet', en 
désignant par N le minimum de g U pour les valeurs de q 
comprises entre g' et + x : 



fu',i,>N^"^^. 



quantité infinie. 
Donc la courbe a une asymptote verticale CD et le mouve- 
ment du projectile tend à devenir 
rectiligne et uniforme, puisqu'il 
tend à devenir rectiligne et que 

lim V = coiist. 

_. On aura, pour déterminer la posi- 

^^" tion de l'asymptote : 




x^ 



gxBC 



= f V^dq, 



Remarque. — Pour n = 2, la 
formule (11) donne : 



hè=-''fy'-'p''P' 
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or : 

JKi -f- p* dp = J p Kl -f-p' ■+• i log (p -H kTTp*) -H consl., 

donc : 

Pour n == 3 : 

or ; 

1(1 4-p*)dp=;p -♦- ^ ■♦" coûst., 
donc : 

Pour n entier, on aura une formule de réduction facile a 
trouver, 

■ 

42. Mouvement des projectiles en supposant la résistance 
proportionnelle à la simple vitesse. — Méthode particulière. 

— Représentons la résistance R par — mixt; ; les projections 

de V sont ': -jr ' -rz: celles de R seront : — m|x -tt» — »»ia ttt" 

On a donc : 
,.. éPx dx 



(4) peut s^écrire : 



d' log ^ = — \idty 
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d'où| en désignant par C une constante arbitraire : 

pour t=0 : 

dx 

j^ — v^ CCS a, 

a étant l'angle de la vitesse initiale avec Taxe des x\ donc : 

(3) ^ SB! r, C08 a e- •",' 
d'où: 

(4) a; = ^i^5Lî (1 _ e-i^O. 
(2) peut s'écrire : • 

d'où, en opérant comme précédemment : 
pour f = cette équation donnera : 



t?oSÎn a -t- - =C', 



donc : 



d'Où : 
On a ainsi : 
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La solutioft du problème est donnée par les formules (3), 
(4), (5) et (6); la formule (3) montre que x croît sans cesse; 
pour t =^oo y X prendra une valeur x^ que nous pourrons 
calculer à l'aide de la formule (4) : 

(7) a?, = , 

* 

pour f = 0, j- est 'positif; la formule (6) montre que ^ 
s'annule pour t = V donnée par la formule : 

^t*''z= 1 4- - t?çsin a, 
« 9 

valeur admissible puisque le second membre est plus grand 
que 4. Soient x' et j/' les valeurs correspondantes de x et y, 
on trouve : 

r ' 

— sin a CCS a 

^9 



a?' = 






dans le vide 



a?' = -^ sin a ces a, 



donc x' est plus petit que dans le vide. L'expression de \f est 
compliquée et n'a rien de pailiculierement intéressant; 
pour t> t\ y diminue sans cesse et devient infini négatif 
pour f = X ; on a donc une asymptote verticale ; comme on 

a : lim -TT = 0, lim tt = — ' ^^^ v = -• On voit que 
le mouvement tend à devenir rectiligne et uniforme. 

Équation de la trajectoire. — On peut éliminer t entre (4) 
et (5). 
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De (4) on déduit : 

1 — ^-1^'= ^^ 



t?o COS a 



— Ii./ = log(l. ^^^V 

^ ^ \ !?o COS a/ 

Remplaçant dans (5) t et e~**' par leurs valeurs, on aura 
l'équation de la trajectoire : 

l* \ t?o COS a/ \ [Kt\ sin «/ 

Amplitude du jet. — On trouve l'amplitude x' du jet par 
la formule : 

« 

ix' \ t\ COS a/ \ \KVft sm ay 

Pour calculer x\ posons : 

1 ï- — =u, d'ou a?" =-5 ^^ -y 

Co COS a (JL 

on aura Téquatioii : 

ou : 

(7) log ti + a (1 —îi) = 0; 

en faisant : 

. ulVa sin a 
a = 1 H- ^—5 » 

on voit que a > 4 . 
Il est facile de voir que Téquation (7) a une racine comprise 

entre Oet — Posons : 
a 

f{u) = log M + a (1 - m), 
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on a : 



^Fig,m 



r (M) = * 



— fl. 



Pour fi =3 

1 

t«<- 
a 

1 

tt = - 
a 

u = l 



f{u) = — 00 , 



/* (u) > 0, f{u) augmente, 

/' (ti) = 0, f{u) maiimam, 

f (tt) < 0, /"(tt) diminue, 

fiu) = 0. 




/ (n) est donc représente entre et 1 par 
la courbe ci-contre. La racine w' r=: OA 
que nous cherchons est comprise entre 



et - = OB. 
a 



On aura x' par la formule : 

f t^ cos « ,. ,^ 



CHAPITRE V , 



SUR LES INTÉGRALES D'UN PROBLÈME DE DYNAMIQUE. 

43. Reprenons les équations différentielles du mouvement 
d'un point matériel libre : 

(1) «rf^ = X, «»^1 = Y, «rf7i = Z- 

Dans le cas le plus général X, Y, Z sont des fonctions 
données de x^y^z^t^-r:^ -^•' j-* Nous avons vu que la 
solution la plus générale des équations (1) est : 

» = F. (r, c. c.), 

^ = F, (ty Cl, ..., Cg). 

On en déduit, en désignant les dérivées des fonctions F„ F„ 
F, par rapport au temps par 'î^, «ï>,, ^, : 

— = q>j (/, C„ .^.., C^, 

(3) i 57 =*.('. G, c.), 

dz 

Considérons les équations (2) et (3). Ce sont six équations 
dans lesquelles on peut considérer C^, . . . , C, comme des incon-^ 
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• 

nues; il doit être possible, sauf les difficultés de calcul, de 
résoudre les équations par rapport aux inconnues; car 
supposons qu'ayant tiré, par exemple, les valeurs de C„ . . . , C, 
de cinq de ces équations, et portant cette valeur dans la 
sixième, C, vienne à disparaître, on obtiendrait une équation 
telle que : 

(4) I^'y'-^'rf?'rf7'd7j=«- 

Cette équation (4) devrait avoir lieu à une époque quelcon- 
que, et en particulier à Tépoque t^ ; on en conclurait donc : 

Ainsi, les coordonnées initiales et la vitesse initiale ne 
pourraient pas être quelconques ; les équations (2) ne donne- 
mient donc pas la solution la plus générale, puisqu'elles 
supposeraient une certaine équation de condition entre les 
données initiales. On devra donc pouvoir déduire des équa- 
tions (2) et (3) le système suivant de six équations : 

' /, ,,. / ^^ ày dz\ 



(6) 



^•-■( ) 

: ' j 

'•="'•( ) 



Ces équations sont ce qu'on appelle les intégrales' du 
mouvement. 

Lorsqu'on connaît un système de six intégrales distinctes, 
on est sûr que toute autre intégrale rentreradans celles-ci. Ce 
qui veut dire que si une fonction : 

. / àx dy dz\ 

(7) H'' ''' *' '' rf^' 5?' rfî)' 



DYNAMIQUE. 257 

reste constante en vertu des équations du mouvement, on 
peut la mettre sous la forme : 

(8) ^ e = e (G„ G, G,), 

C„ ..., C, ayant les \'aleurs déduites des équations (6). 
On peut en effet remplacer dans ÇJ) ' x^ y, z^ -j-^ i/ ' 57 

par leurs exprerrions en fonction de f , C„ ..., C„ moyennant 
quoi il viendra : 

(9) = x(<,C., ...,C.). 

Or, pendant le mouvement C,, ..., G, restent constants et 
aussi; donc t doit disparaître de récjuation (9) qui se réduit 
bien à l'équation (8). 

On peut donc envisager la solution d'un problème de 
dynamique à ce nouveau point de vue : 

Trouver six fonctions distinctes'}',, ...,4', dû temps t et 

dx dy dz 
de Xy y, Zy-j-y j-» -j- qui restent constantes pendant toute 

la durée du mouvement. Poisson a fait connaître un théorème 
remarquable dont Jacobi a signalé Timportance, qui permet 
de trouver une troisième intégrale, quand on en connaît déjà 
deux. Avec cette troisième et Tune des premières, on trou- 
verait la quatrième, etc. Il suffirait donc, en admettant la 
portée donnée au théorème de Poisson par Jacobi, de 
connaître deux intégrales d'un problème de dynamique, 
pour en déduire toutes les autres et par suite pour résoudre 
le problème. Malheureusement, il arrive le plus souvent que 
les intégrales obtenues par ce procédé ne sont pas distinctes; 
elles sont presque toujours des combinaisons des deux 
premières. On peut consulter à ce sujet les travaux remar- 
quables de Jacobi et de MM. Bertrand et Bour. Quoi qu'il en 
soit, on peut en combinant convenablement les équations (1) 
trouver, dans certains cas, un certain nombre d'intégrales, 

Despeyrous. — Mécanique. 17 
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on arrive ainsi à des théorèmes dont on fait le plus grand 
usage. Nous allons faire connaître l'un deux. 

44. Théorème des forces vives. — Intégrale des forces 
vives. — Reprenons les équations différentielles du mouve- 
ment d'un point matériel libre : 

On en déduit : 

Or, on a : 

9 do?' rftf' rf^*^ 

d'où l'on déduit : 

(k\ d.v* _ dxd*x ^dpiPy dsd'z 

^' dt ~ dt dt* dt dt* dl di*' ' 

ce qui permet d'écrire comme il suit l'équation (2) : 

En intégrant, et désignant par f, la vitesse initiale au 
temps < = fj on aura : 



(6) 



•,«.-î»,,=X'(4:-4^^jï)''- 



La quantité mv* ou le produit de la masse par le carré de 
la vitesse se nomme la force vive du point matériel, et 
Féquation (G) est ce qu'on nomme l'équation des forces 
vivèÉ. 
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L'intégrale qui figure dans le second membre a Un sens 
bien défini : en effet, lorsque le mouvement est connu, x^ y^ z, 

Tt* in* Jt ^^ par suite X, Y, Z sont des fonctions déter- 
minées du temps ; Tintëgrale peut être calculée, etTon pourra 
ainsi vérifier Téquation des forces vives ; mais on ne voit pas 
actuellement Futilité de cette équation pour obtenir les 
lois du mouvement. Faisons une hypothèse sur les compo- 
santes X, Y, Z : supposons ces quantités fonctions de a;, y, z 
seulement, admettons en outre que X, Y, Z soient les dérivées 
partielles d'une même fonction F (a?, j/, ^), en Sorte que Ton 

ait: 

dX_dY rfX_rfZ rfY_rfZ 
dp ^ dx' dz dx* dz dy 

On aura alors : 

^^ dx ^ '^- dy ' dz ' 

on dit dans ce cas qu'il existe une . fonction des forces, et 
cette fonction est F (a?, 2/, z). On aura : 

X— Y^ 7—^—i^ dFdy ^ d¥dz _ d¥ {x^y.z) 
dt dt dt'^dxdt dy dt dz dt ôÛ 

On aura donc : 

/(4: -- ^ - ^ ri) *' =r^^ " = ^ <«. '. ') .- «• 

Soient donc a;,,, i/„ z, les valeurs de a?, y, z pour t = f„ 
1 équation (6) deviendra dans le cas actuel : 

On voit qu'on a pu obtenir la valeur de l'intégrale qui 
figurait dans (0) sans connaître d'avance les expressions 
de X*, y, z en fonction du temps. 

SI l'on remarque (fUe, dans cotte ëquatldti (7), \ mv^* 
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— F (a?„ y,. Zo) ^st une constante arbitraire, que v* peut être 
remplace par j^ v on voit que cette équation (7) 

est une intégrale du mouvement, c'est l'intégrale des forces 
vives; elle n'existe pas en général, mais seulement sous les 
conditions spécifiées plus haut pour X, Y, Z. On peut dire 
encore que : 

Dans le cas oùXdx + ')[(ly + Zdz est une différentielle 
exacte, la différentielle d'une certaine fonction de x, j/, z 
considérés comme variables indépendantes, si un point 
tliatériel est soumis à l'action d'une force dont les compo- 
santes parallèles aux axes soient X, Y, Z, V accroissement du 
carré de sa vitesse, en passant d'un point à un autre, pourra 
s exprimer au moyen des coordonnées de ces deux points, 
quelles que soient la direction et la grandeur de sa vitesse au 

m 

premier point, quelque temps qu'il mette pour parvenir au 
second, et quelque ligne qu'il parcoure entre les deux. 

On peut dire plus[généralement, d'après l'équation (7), que 
si l'on considère les surfaces qui ont pour équations : 

F{x,y,z)=C; F{x,y,z) = C\ 

si le mobile part d'un point quelconque de la surface C avec 
une vitesse v^ dans une direction arbitraire, lorsqu'il arrivera 
en un point de la surface C, sa vitesse v peut être déterminée 
par ces seules données, indépendamment du temps employé 
et de la ligne décrite. Le mobile peut avoir traversé la surface G 
un nombre quelconque de fois. Les surfaces que nous venons 
de considérer ont reçu le nom de surfaces de niveau, 

45. Propriétés des surfaces de niveau. — Lorsque dans 
l'équation 

(8) F {X, y, 2) - C = 0, 

on fait vainer C d'une manière continue de — oo à + oo , oa 
obtient l'ensemble des surfaces de niveau. 
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1° Par chaque point de V espace, on peut faire passer une 
de ces surfaces et une seule. Soit le point donné a?i, y,, z,, la 
surface cherchée aura pour équation : 

F (x, y, 2:) — F (a?i, y„ z^) = 0. 
Pour qu'il en soit ainsi, il faut que la fonction F (a?, j/, z) 

ne puisse pas se réduire à x pour des valeurs réelles et finies 

de Xy y, z. Considérons, par exemple, le mouvement défini 
par les équations différentielles : 

d'a?_ 4K'a?y» 

d*y_ — 4K'a?'y 
^ylt' ~(a?' -h y'f 
(Pz ^ 

F=;K'^'-«'V 



on a ICI : 



»' + y* 
Les surfaces de niveau ont pour équation : 

a;* — y' _ P 
x* + y'~ ' 

d'où : 



l/i-C 



Ces surfaces sont des plans passant par Oz; on voit que 
par un point quelconque de Oz passent une infinité de 
surfaces de niveau ; mais on voit aussi que pour ce point la 

fonction F se présente sous la forme ^ • 

Écartons donc ces cas où la fonction des forces n'est pas 

bien déterminée, ou se réduit à ^ pour des valeurs réelles et 

finies de a;, y, z et nous aurons, d'après ce qui précède, le 
théorème suivant : 
2** Quelle que soit la trajectoire suivie par un point 
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matériel^ sa vitesse au passage d*une surface de nivmi 
particulière est connue dès que Von donne la vitesse qu'il 
possède en un point quelconque de l'espace, 

3*» Les surf OMS de niveau sont perpendiculaires à la force 
qui solliciterait le mobile en un quelconque de leurs points. 

En sorte que si elles étaient résistantes, ce mobile placé en 
un point quelconque de l'une de ces surfaces sans vitesse 
initi?4o y resterait en équilibre. 

En efTet, les cosinus des angles que fait avec les axes la 

normale à la surface (8) au point x^ |/, z sont proportionnels 

dV dF dF , 
à J-» ^» ^ ou a X, y, Z; la force est donc dirigée suivant 

la normale. 
4^ Sens et grandeur de la force. Remarquons que si l'on a 

une surface dont l'équation en coor- 
données rectangulaires est f{oOjy^z)=0^ 
les deux parties de la normale en M, 
MM 1 et M M, font avec les axes des angles 
déterminés par les formules suivantes : 
dl 
dx 




(1) 



CCS a, == 



cosp, = 



CCS Yj = — 






Vm^m-m 



(2) 



cos a, = 



dx 



v/(D'*0'^aO" 



cos p, == 
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dy 



\/{ïï<Mê' 



dz 
cos Yj = 



\/m'^ cê'^ iïï 

Si Mj et M, désignent des points infiniment voisins 
de M, on aura, comme il est aisé de le voir par la série 
de Taylor : * 



(3, ,(...>..,,=. MM y(g)-.(i;)V(^)- 

(4) A«.,,.,.-^=-Miiy(,^V Q\ (IQ" 



Ainsi, pour les points infiniment voisins de M situés 
sur la moitié de la normale déterminée par (1), on a la 
formule(3) ^if{x^,yijz) est positif: c'est ce qu'on nomme 
la normale extérieure. 

Pour les points ii^niment voisins situés sur les points 
de la moitié de la normale déterminée par (2), on a la 
formule (4) et f{x^^ j/., z,) négatif. 

Appliquons ces remarques aux surfaces de niveau 

P(a?,y,^) — C = 0. 

Les composantes de la force qui sollicitent le mobile au 
point x^ y, z sont : * 

d¥ dF dF 

dx dy dz 

et Ton a pour les cosinus des angles que la direction de la 
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force fait avec les axes les valeurs : 



cos a = 



dx 



VI 



cos p = 



cos Y = 



d¥y /d¥y /dvy 

dx) \dy/ \dz) 
d¥ 
rfjf 

dz 



, //dVy /dhy /rfF\' 



Donc la force est située du côté de la surface de niveau où 

est positif. 
On aura en outi^e : 

n.,....)-c=.MMy(-)-.(f?)V(gy 

= H- MM^ X P, 

en désignant par P la grandeur de la force. Soit C^ le para- 
mètre de la surface de niveau qui passe en M„ on aura : 



et par conséquent : 




Cl = F (a?», y,, z,), 

C» — C = H-MM, XP. 

Si donc on considère les 
deux surfaces de niveau in- 
finiment voisines A et A, et 
qu'aux divers points M, M', 
Fiq.131 M' de la surface A on mène 
à cette surface les normales 
MM„M'M'„ WU\, ... et 
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qu'on désigne par P, P', P'... les intensités de la force, 
lorsque le mobile est supposé placé en M, M', M'... en 
remarquant que G et Cj restent les mêmes le long des 
surfaces A et A„ on aura : 

*^"" MM, ^ *^ - mm; ' m'm; 

ou en général : 



MM/ 



ce qui offre une représentation simple des valeurs de l'inten- 
sité de la force qui sollicite le mobile, aux différents points 
d'une surface de niveau. Dans le cas particulier où la 
force P serait constante pour tous les points de la surface A, 
on aurait : 

mm. = m'm: = m'm:, 

et les surfaces A et A, seraient parallèles. 
Remarque. — De l'équation : 

on conclut que l'on doit avoir : 



Vo' 



F (^, y, 2) — F (^01 Vo, s^o) -H w -|- > 0. 
Si donc on considère la surface dont l'équation est : 



F{x,y,z) = ¥{x,,y,z,) — 



mv 







Q 



9 



cette surface séparera l'espace en deux régions ; le mobile 
ne pourra jamais pénétrer dans l'une de ces régions ; s'il 
atteint la surface limite, ce sera avec une vitesse nulle. Cette 
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remarque a été misq à profit par M. Hill, pour trouver une 
linaite supérieure de la distance de la lune à la terre, 

46. Extension de l'intégrale des forces vives. — Considé- 
rons un point matériel astreint à se mouvoir sur une courbe 
fixe ou sur une surface fixe, la courbe et la surface étant 
supposées parfaitement polies; soient encore X, Y, Z les 
composantes de la force motrice; on pourra considérer le 
point comme entièrement libre en introduisant la réaction 
de la courbe ou de la surface, réaction qui sera normale à la 
courbe ou à la surface, d'après notre hypothèse, et par suite 
normale à la trajectoire; on aura donc, en désignant par X,, 
Y„ Z, les composantes de cette réaction inconnue : 

On en déduit, en combinant ces équations comme précé- 
demment : 

Or, la réaction étant normale à la trajectoire, on a : 
X, dx Y, dy 



KX.» + Y.' + Z.' <** KX.» + Y.' -+- Z.' 



Z, dz . 

H — — 1-=0; 

KX.' + Y.» + z,' <»« 



d'où : 



d£ dy „ df _Q 
^' dt ^^Ût^ ^' dt - "* 
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et par suite : 

d mv* _^dx dy dz 

TtT^ dt'^ ^ dt'^^di' 

C'est La même équation (5) que si le point était entièrement 
libre. 

Si la fonction des forces existe, on en déduira, comme 
précédemment : 

"2 2^ = F(j?, y,z) -r F(a?o, yot^o). 

L'intégrale des forces vives a lieu comme si le point était 
libre. 

Exemples de cas où la fonction des forcea eiiate. 

1** La seule force extérieure est la pesanteur. 
Prenons Taxe des z vertical et dirigé vers le bas; nous 
aurons : 

X = 0, Y = 0, l = mg, 

\dx + Ydy + Idz = d.mgZy 

il existe donc une fonction des forces, et cette fonction est : 

F (0?, y, z) = mgz, 
(12) V' - V = ig{z- z,). 

Les surfaces de niveau sont données par l'équation : 

z = C. 

Ce sont des' plans horizontaux. 

L'équation (12) s'applique, d'après ce qui a été dit, au 
mouvement d'un point pesant, soit entièrement libre, soit 
assujéti à se mouvoir sur une courbe ou sur une surface. 

2^ Le point matériel est soumis à l'action d'une force 
dirigée constamment vers un centre fixe, et dont l'intensité 
^st fonction de la distance du mobile à ce centre fixe. 
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Soient A le point fixe, a, 6, c ses coordonnées, x, j/, z 

les coordonnées du mobile M 

^ dans une position quelco^ique, 

B r la distance MA; M est soumis 

à la force M B = f{r) ; or, les 

Fig.132 cosinus des angles que MA fait 

avec les axes sont : 



x. 



a — x b — y c — z 



On a donc : 



Z = f{r) 



(c-z) 



r 



d'où : 

XdX'^Ydy + Zdz=(^[{a—x)dx-h{b 

Or, on a Téquation : 



— »)rfy ■+- {c—z)dsl 



d'où : 



(a - xy + (6 — yy + (c — zy = r% 



(a — a?) da? + (6 — y) dy -^ (c— z) dz 



rdr. 



La fonction des forces existe et on a : 



m 



F{x,y,z) = ^Jf(r)dr, 



Les surfaces de niveau sont données par l'équation 



ff{r)dr = 



const, 



ou bien : 



r = C. 



Ce sont des sphères ayant pour centre commun le point A, 
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La même chose a lieu lorsque le point M est soumis à 
d'autres forces dirigées vers d'autres centres fixes, les inten- 
sités de ces forces étant fonctions seulement des distances r, 
?•', r'... du mobile à ces divers centres. On aura : 



m 



(£^V) ^ _ jy^^^ ^^ _ £y (^^ ^^ 



Les surfaces de niveau auront pour équation : 



Jf{r) dr + J? (r) 



dr + ... = C. 



Si les forces, au lieu d'être attractives, étaient répulsives, 
il suffirait de changer les signes des fonctions /*(?•), ç(r)... 

3° La force est dirigée perpendiculairement à un plan 
fixe et dépend seulement de la distance z du mobile à ce 
plan. 

On a: 

X = 0, Y = 0, Z = f{z), 

\dx -h Ydy + Zdz = d jf{z) ds, 
Les surfaces de niveau sont données par l'équation : 



Çf(z)dz = C. 



Ce sont des plans parallèles au plan fixe. 

4*^ Le mobile est soumis à une force perpendiculaire à un 
axe fixe, et dont l'intensité est fonction seulement de la 
distance du mobile à cet axe. 

Prenons Taxe fixe pour axe des z; soit (fig. i33) MP = p, 
la force MA = /"(p); on a : 

p p 
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Xdx 
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Ydy + Zd3 = - ^ {mdx 4- ydy). 

P 

Or: 

X* + y*=z p*, 

d'où: 

xdx + ydy= pdp; 

donc : 



Fi(i.l33 



3 

M 



Xd» + Ydy + Zd- = — /"(p) dp 

= d \-fm '^p]' 



Les surfaces de niveau seront données par l'équation : 



Jj{9)d9 = 



const., 



ou bien par : 



p = a 



Ce sont des cylindres de révolution autour de Taxe fixe. 

5° Les composantes de la force parallèles aux a^es ne 
dépemlent chacune que de la coordonnée correspondante du 
point : 

X = fix), Y = ç (y), Z = ^{z). 

On a : 

\dx 4- Ydy + Zdz = d: l f(x)dx 4- j f{y)dp + j^(z)dz}j 



m 



— ^= / f{x)dx+ / ?(y)dî^+ / *(2)dr 

* «/x« »/jf, ^«a 



Les surfaces de niveau auront pour équation générale 
{f{x) dx +U{y) dy + Ù {z)dz = G* 
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Dn TraTaiL 

47. Soit M un point matériel décrivant une certaine 
trajectoire et sollicité par plusieurs forces motrices dont la 
résultante P a une intensité et une direction connues. En 
vertu de la vitesse initiale et de la force motrice P, le 
point M se déplace, et au bout du temps Af il vient en M' ; 
projetons le point M' en H sur la direction de la force P ; 

Fiq 134 no\i^ aurons une projection infiniment 

M H ^p petite MU, qui sera le déplacement 

^\i élémentaire du point estimé suivant la 

M* direction de la force. Cela posé, on 

appelle travail élémentaire de la force P le produit P X MH. 
Ce produit doit être pris avec le signe + si la projection du 
déplacement a la même direction que la force, c'est à dire si 
l'angle M' M II est aigu; avec le signe — si elle a une direction 
contraire ou si Tangle M' M H est obtus. Soient w Tangle M* M P, 
ds l'arc MM' décrit par le mobile pendant le temps dt; le 
travail élémentaire de la force P sera représenté dans tous 
les cas en grandeur et en signe par : 

Vds CCS 0). 

Ce travail élémentaire sera nul si cos w = 0, c'est à dire si 
le Replacement est normal à la force. L'expression précédente 
du travail élémentaire peut encore s'écrire : 

P cos u) d5 = Tds, 

en nommant T lacomposante tangentielle de la force motrice ; 
on peut donc dire que le travail élémentaire de la force P est 
égal au produit de l'arc da décrit dans le temps dt par la 
composante tangentielle T de la force P. Nous considérerons 
dans cette expression ds comme positif; nous voyons alors 
qu'il faudra donner à la composante tangentielle T le signe 4- 
(fuand elle agira dans le sens du mouvement, et le signe -^ 
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dans le cas contraire. On peut encore donner une autre 
expression simple du travail élémentaire ; on a en effet : 

Xdx Y dy Zdz 

et il en résulte : 

Vds cos (I) = Xdx + Ydy -h Zdz. 

En partant de l'expression du travail élémentaire : 

fds cos (I), 

on voit que : Le travail élémentaire de la résultante de 
plusieurs forces appliquées à un même point matériel est 
égal à la somme des travaux de ces dernières forces. On le 
voit immédiatement en se rappelant que la projection sur une 
droite quelconque de la résultante d'un certain nombre de 
forces concourantes est égale à la somme algébrique des 
projections de ces forces sur la même droite. 

On nomme travail total d'une force P pour un chemin 
déterminé AB la limite de la somme des travaux élémen- 
taires obtenus en divisant Tare A B en un nombre infini de 
parties infiniment petites ; on voit que ce travail total aura 
pour expression : 

f'vds cos (0 = jTds = f{\dx -h Ydy + Zdz). 

Il est évident que le travail de la résultante de plusieurs 
forces pour un déplacement fini est égal à la somme des 
travaux des composantes. 

Les forces normales à la trajectoire n'influent pas sur le 
travail total, ou, si l'on veut, leur travail est nul. 

Relation entre le travail et la force vive. 

48. Nous avons trouvé précédemment, pour un point 
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matériel libre, ou assujetti à se mouvoir sur une courbe ou 
sur une surface fixe, l'équation : 

d.-^ = Xdx -h Ydy 4- Zdz; 

mais nous venons de voir que : 

Xdx + Ydy + Zdz = Tds, 
donc nous am*ons : 



m 






Cette relation exprime que : 

L'accroissement de force vive du mobile, quand il passe 
d'une position à une autre, est égal au double du travail de 
la force motrice. 

Si la force P est la résultante de plusieurs forces P,, P,... 
dont les composantes tangentielles sont T,, T,..., on aum : 

^ T = T. + T,+ ..., 

llds = il.ds + jT.ds + ..., 

par suite : 



m 



v^ — mtV = 2 ( \T,ds + JT.ds + ...Y 



Si donc on appelle forces mouvantes celles qui font un 
angle aigu avec la direction du déplacement, forces résistantes 
celles qui font un angle obtus, on pourra dire que : 

L'accroissement de force vive d'un mobile, lorsqu'il passe 
d'une position à une autre^ est égal au double de l'excès 
da travail des forces mouvantes sur le travail des forces 
résistantes: 

Ce principe porte le nom de principe des forces vives, ou 

Dëspëyrous. — UécaniqUB. 18 



4 
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de principe du travail, pour le cas d'un simple point 
matériel. 

On pourrait, dans la Mécanique rationnelle, se passer à la 
rigueur de considérer le travail et appliquer dans tous les cas 
le théorème des forces vives sous la forme : 

mv* mv^ r,^. « , - . . 
-^ 5^ = j (Xrfa? 4- Ydy + Zdz); 

mais lorsqu'on s'occupe des machines, le travail devient un 
élément d'une importance capitale, il en est de même dans 
les applications à la théorie mécanique de la chaleur. 

Nous ferons souvent usage de la notion du travail ; nous 
allons appliquer les considérations précédentes au cas déjà 
traité d'un point matériel attiré vers un centre fixe par une 
force qui est une fonction donnée de la distance. 



H K 



Soient M et M' deux positions infiniment voisines du point 
matériel. Posons : AM = r, A M' = r'. 
Cherchons le travail élémentaire de la force attractive 

MB = /'(r). 

\o ^f ^ |.^ 

Abaissons du point M' une perpendiculaire M' H sur MA, 
nous aurons : 

MH = + dr, 

en négligeatit un infiniment petit du second ordre ; le travail 
élémentaire est : 

^MB><MH = -/'(r)rfr. 



^ '^ ' y . y'' :.'* .;. -^ ^ •) 
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2«r' < r,MH = — dr. 
Le travail élémentaire est : 

+ MBXMH = -/'(r)(lr. 

On a donc dans les deux cas : 



•^'_î^ = _2JrV(r)dr. 



SI la force était répulsive, il faudrait changer le signe 
de fir). 



i^M^^ 



CHAPITRE VI 



MOUVEMENT D'UN POINT MATÉRIEL SUR UNE COURBE FIXE. 



II 



Fig.136 



49. Nous supposerons que par un moyen quelconque 
on assujettisse le mobile à se mouvoir sur une courbe fixe 
donnée; nous faisons abstraction du frottement; dans ces 
conditions la courbe ne peut détruire ni produire que des 
forces normales ; dans chacune de ses positions, le mobile 

exercera sur la courbe une pression 
normale dont nous représenterons 
l'intensité par R ; la com^be exer- 
cera une réaction normale N égale 
et contraire à R, et si Ton introduit 
cette réaction inconnue N dont on 
ne sait qu'une chose : à savoir 
qu'elle est contenue dans le plan normal à la courbe, on 
pourra considérer le point matériel comme entièrement libre. 
Soit P la résultante des forces extérieures qui agissent sur 
le mobile ; par la force P et la tangente MT faisons passer 
un plan qui coupe le plan normal à la courbe suivant la 
droite M Q ; décomposons la force P en deux autres, l'une T 
suivant MT, l'autre Q suivant MQ. Le point M sera donc 
sounîis à l'action de la force tangentielle T et des forces Q et 
N normales à la trajectoire. Nous aurons donc : 




(1) 
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tn — = somm. proj. de Q et de N sur la normale princi- 
pale M H. 

Soient A l'origine des arcs et A M le sens positif de ces 
arcs ; on aura : 

<«) .=:-;■ 

La force T sera positive quand elle agira dans le sens AM; 
négative dans le cas contraire. L'équation (1) pourra s'écrire : 

(3) mÇl = T. ■ 
Des équations de la courbe on tirera : 

puis on aura : 

On aura donc par une [quadrature z, puis a? et y en fonction 
de s. 
Ainsi Xj y, z sont, par les équations de la courbe, des 

fonctions connues de s: il en est de même de v-' :i^» j-> 

' as as as 

P et par suite T est une fonction .de la position du mobile du 

dx dy dz 
temps t et de la vitesse qui peut entrer par ^ ®t ^ ' v- ' ^ • 

On a donc : 

Nous serons donc ramenés à int^rer l'équation du second 
ordre : 

(4) »'rf?=n''''rfï)' 
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équation tout à fait semblable à celle rencontrée dans le 
mouvement rectiligne d'un point matériel. 

L'inlégrale générale de cette équation différentielle étant 
supposée connue, on déterminera les deux constantes qu'elle 
contiendra, en écrivant que pour t = t^: 



= '" '^ (s}).= ' - 



s et par suite a?, t/, z seront connus en fonction du temps et 
le problème sera résolu. 
Soient X, Y, Z les composantes de la force P ; on aura : 

as as as 

L'équation (3) pourra donc s'écrii*e : 

d*s ^àx dy dz 

dv ds ds ds 

ou bien : • 

ds^ 
i d.m j-ï = Xdx 4- Ydy + Zdz. 
a » 

C'est l'équation à laquelle nous étions déjà parvenus d'une 
autre manière. 

Considérons le cas où la fonction des forces existe; on 
déduit de l'équation précédante : 

ds* 
w ^, = mV + 2F (a?, y, 2) — 2F {Xo,y,,z.), 

d'où, en vertu des équations de la courbe : 

dz* 

»» ^ } 1 + r{z) + 9'»(î) j = m»,' - 2F {x„y„z,) 

+ 2F[r(--),f(5),r], 
ce qui donne : % 

dz* 

5? = • W- 
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On en déduit : 

•• Ko (z) 

On pourra donc trouver z et par suite x ety en fonction 
de t. Ainsi, dans le cas où l'intégrale des forces vives existe, 
le problème est ramené aux quadratures, et même à une 
seule quadrature. 

50, Exemple, — Un point matériel assujetti à rester sur 
une courbe plane donnée est soumis d une force dirigée 
constamment vers un centre fixe situé dans le plan de cette 
courbe, et dont l'intensité est une fonction donnée f{r) de 
la distance r du mobile au centre. Trouver le mouvement. 

L'intégrale des forces vives existe et on a ; 

V' = V - I rf{r) dr. 

Soit : 

6 = f (r), 

l'équation de la courbe 'en prenant pour pôle le point 
fixe ; on aura ; 

, ds* rfr'+r'dO» dt* ,, . , „, .^ 
'=!?= dt^ =rfi?[t + r^"W 

On en déduit : 

_ k'i -h r' 9" (r) dr 



d« = 



t 



_ r V^i + r*9"(r)dr 

Jr, / 2 pr 



51. Détermination de la pression que le mobile exerce 
sur la courbe. — La résultante des forces normales MQ et 



être égale a — > 



H 
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MN (49) doit être dirigée suivant la normale principale et 

p désignant le rayon de courbure de la 

courbe donnée en M; la force M H est 
ce qu'on nomme la force centripète, 
une force MK égale et contraire à la 
P-* j«- force centripète est ce que Ton nomme 
*9* force centrifuge. Les trois forces MQ, 
M N et M K se feront équilibre; donc 
la résultante des forces MQetMK sera 
égale et directement opposée à MN. 
Cette force égale et opposée à MN 
est la pression MR du mobile sur la courbe. De là, ce 
théorème : 

La pression exei'cée sur la courbe est la résultante de la 
composante normale de la force motrice et de la force 
centrifuge. 

Si ces deux dernières forces sont connues, en grandeur et 
en direction, il en sera de même de la pression. Si la force P 
est constamment nulle, il en sera de même de ses compo- 
santes T et Q ; Téquation (1) donnera : 

dv 

-- = 0, V = const,, 

donc le mouvement sur la courbe sera uniforme. Le théorème 
démontré plus haut nous montre que, dans ce cas, la pression 
exercée par le mobile sur la courbe est égale en grandeur et 
en direction à la force centrifuge ; elle est donc dirigée suivant 
la normale principale, en sens inverse du rayon de courbure, 



et elle a pour expression 
égale à la force centripète. 



mV 



la réaction de la courbe est 



CHAPITRE VII 



APPLICATIONS A QUELQUES QUESTIONS RELATIVES 
AU MOUVEMENT D'UN POINT PESANT SUR UNE COURBE DONNÉE. 

52. Mouvement d'un point matériel pesant sur une courbe 
donnée. — On suppose que le mouvement a lieu dans le vide 
et on néglige le frottement sur la courbe. Soit la courbe M^AB ; 
A le point le plus bas, B le point le plus haut, M, le point 

B de départ que nous 

prendrons pour ori- 
gine de Taxe MoZ 
qui sera vertical et 
dirigé vers le bas. 
Nous supposerons 
d'abord nulle la vi- 

tesse initiale en M^. 

Le principe des for- 
ces vives nous don- 
ne, en désignant par v la vitesse du mobile en un point 
quelconque de sa trajectoire et par z la distance au point M^ 
projetée sur la verticale : 

le mobile descendant, v augmente, est maximum en A 
où V,* = 2gX M,H. 

La vitesse maxîma est donc la même que si le mobile était 
tombé librement de M^ en H. Au delà du point A la vitesse 
diminue, elle s'annule au point No situé sur le plan horizontal 




Fui 138 
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qui passe par le point Mo ; le point redescendra ensuite en A, 
remontera en Mp, etc. Les oscillations seront isochrones, car 
si nous considérons un petit élément mn de la courbe, il sera 
parcouru avec la même vitesse dans le mouvement descen- 
dant et dans le mouvement ascendant; le temps employé 
pour aller de M, en A sera généralement différent du temps 
employé pour aller de A en N^, à moins que la courbe ne 
soit symétrique par rapport à la verticale du point A, 

Supposons maintenant que la vitesse initiale v« ne soit pas 
nulle et posons : 

nous aurons : 

(1) V' = i9(z + h). 

Soit Ml le point de la courbe distant de M, de la quantité h 
suivant la verticale; la vitesse v^ pourra être produite en 
supposant que le point tombe sur la courbe à partir de M. 
jusqu'en Mo, la vitesse initiale étant nulle en Mi. Il y a deux 
cas à considérer ; 

1° h est inférieur à la distance K du point culminant B au 
plan horizontal qui passe par Mo ; alors le point M, existe sur 
la courbe ; le mobile va de Mo en A, de A en N„ puis il revient 
de Nj en Ml ; il exécute donc sur la courbe des oscillations 
isochrones. 

2° h est supérieur à la distance K ; alors, la formule : 

r' z=zig {z -h A), 

nous montre que le mobile parti de Mo avec la vitesse v. 
descend jusqu'en A et 'remonte en B, car la vitesse ne 
s'annule plus; il reviendra en M» avec la vitesse t;„ il fera 
donc une suite indéfinie de révolutions, qui auront toutes une 
égale durée dépendante de la forme de la courbe et de la 
grandeur de h. 
Pour déterminer la position du mobile sur la courbe à un 
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instant quelconque, on remarque que réquation (1) peut 
s'écrire : 

(2) ^" = 2(7(r4-A). 

On tirera des équations de la courbe s en fonction de z et 
Ton aura : 

s = f(z) ds = r{z)dz, ^ 

de (2) nous tirons : 

(3) yTgi^Ç'f-^. 

y»« Vz -i- h 

Considérons le cylindre circonscrit à la courbe et dont les 
génératrices sont verticales, si l'on développe la surface de ce 
cylindre sur l'un de ses plans tangents, on aura une courbe 
pour laquelle z et s seront les mêmes en chaque point qu'au 
point correspondant de la courbe primitive ; donc l'équa- 
tion (3) sera la même pour les deux courbes, le mouvement 
sera le même si v^ et s^ sont les mêmes. On peut donc 
ramener l'étude du mouvement d'un point pesant sur une 
courbe gauche à celle du mouvement sur une courbe plane. 

Entre les deux cas considérés plus haut, il y aura un cas 
intermédiaire, celui où ft = K, je dis que dans ce cas le 
mobile n'arrivera au point B qu'au bout d'un temps infini et 
avec une vitesse nulle. 

Il suffit de montrer que le mobile mettra un temps infini 
pour aller de N^ en B ; nous allons donc prouver le théorème 
suivant : 

53. Théorème. — Un point matériel pesant M est astreint 
à décrire sans frottement une courbe plane ou gauche MB 
(fi^. i39); sa position initiale est M, et sa vitesse initiale v 
est celle qui serait due à la hauteur comprise entre le point Mo 
et le plan horizontal mené par le point le plus élevé B ; cette 
vitesse initiale est d'ailleurs dirigée dans le sens M,B. On 
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demande de démontrer que le mobile met un temps infini 

pour aller de M^ en B. 

Prenons le point B pour origine de Taxe vertical BZ; 

soit z, Tordonnée de M, et z l'ordonnée d'un point quelcon- 
que M compris entre B et M^ ; on 
aura par le théorème des forces 



Fig.lSÎ^ 



B 

-r 

I 



Y 




f 



\m, 



z. 



vives : 

Or, par hypothèse : 

donc : 
t;« = ïgz. 



Soient : BM. = 8«, BM = s, on a : 



0? 



V 



On en déduit 



(4) 



ds ds* 

ds 

KSj «< = _ p^' 

•• ds 
Vz 



t 



v^=l 



Soient : y l'angle que fait avec B Z la tangente en M ; 
î l'angle que fait avec B Z la normale principale en M ; 
P le rayon de courbure en M. 
On a : 

rt.cos Y = cos Ç — » 

? 

dz 
ou bien, à cause de -7^ = cos y, 



ds 



dz 

ds cos ï 



ds 
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1 

Soit j7 une limite supérieure des valeurs que prend le 

• cos H 

rapport pour les divers points de Tare MoB; on aura : 



(5) ^^ < i, 



'*» 



ou bien : 



donc la fonction 






d.ids 1 ) . 



^_1 



est décroissante quand s croît de zéro à 8^ ; mais pour s = 
cette fonction est nulle, car en B la tangente étant horizon- 

dz 
taie — = ; donc cette fonction est négative pour tous les 

points compris entre Mo et B ; ainsi : 

dz s ^ d I s'\ ' 

___<0, ou -(.__j<0. 

Donc, la fonction z . — 5^ est décroissante, or, elle est nulle' 
pour s = 0, donc elle est constamment négative, et Ton a : 

s* s* 

Dans rintégrale qui figure dans le second membre de 
l'équation (4), et dont tous les éléments sont positifs, si Ton 

remplace z par la quantité plus grande 3^» on diminuera 
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Tintégrale ; donc on a : 



ou bien : 



t> 



y/? log *; 



9 ^ 9 

Si l'on fait tendi'e s vers zéro, on voit que t tend vers 
l'infini ; la formule : 

montre du reste que v tend vers zéro. 

54* Cas d'exception. — La méthode précédente est en 
défaut lorsque le rayon de courbure de la courbe est nul au 

point B; le rapport n'a pas en effet dans ce cas de 

limite supérieure puisqu'il est infini au point B. Dans ce cas 
le temps nécessaii*e pour atteindre le point B dans les 
conditions indiquées (53) peut être fini. 

Nous allons en donner un exemple. , 

Considérons la courbe : 

Xi H- yT = /». ^ 

Le rayon de courbure a pour expression : 

il est nul aux points B, B„ C, C,. 

y On a: 

Fiq.140 ^'^^ • , , 




Supposons qu'on assujettisse 
un poiùt pesant à se mouvoir sur 
cette courbe, à partir du point C, 
avec \A vitesse qui serait due à la 
hauteur de chute OC; cherchons le temps î* (fU'il iiiettra 
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pour arriver en B. Le mobile est lancé dans la direc*' 
tion CB. Menons la verticale BZ; soit $ = BM, z = MP. 
On aura : 

Or, on tire de l'équation de la courbe : 

ds* j d^ 

d?-^*'~* dt*' 



donc : 



l\z-*j^^ = îgsi 



résolvant par rapport à d< et intégrant on aura : 

T [/ïg = l^j's~* dz — 6' Vî, 

r 9 • 

Ainsi, ce temps est fini et égal au triple du temps que 
mettrait le mobile pour monter verticalement de C en 0, s'il 
était lancé avec la vitesse v^. 

55. Problème. — Un point matériel pesant est astreint 
à parcourir sans frottement la courbe plane ou gauche G, 
on le place en Nj sans vitesse initiale; on demande de trouver 
deux limites, l'une inférieure. Vautre supérieure du temps T 
que met le mobile à aller du point N, au point le plus bas A» 

Posons : 



Fi().l41 




/. 



AN = 5, ANo = So« 

Soient z^ et z les hauteurs verti- 
cales des points N, et N au-dessus 
du point A. La vitesse t) en N sera 
donnée par Téquation : 
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On en déduit : 



(5) TVTg=r-^. 

Jo Vz^ — Z 

1 1 

Soient, en gardant les notations du numéro (53), ^ et t les 

limites supérieures et inférieures du rapport pour les 

divers points de l'arc AN,; on aura : 
in. i cos r 1 

dz 



m ^ ^ M 

k^ ds ^ K 



On en déduit : 



/dz s\ ^ d (dz s\ ^ 



d Idz 



dz s dz s 
donc la fonction ^ t est croissante, et la fonction ^ ^ 

est décroissante, quand s croît de à s, ; ces deux fonctions 

sont nulles pour s = 0, parce que le point A étant le point 

dz 
le plus bas, j^ est nul en ce point. On a donc : 

(il o 

dz s ^ dz s ^ 
ds k ds K 



or : 

ds 



« _ d / *o' _ i! \ 

""î-d^V""^^"^?* Tk) 
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donc, la fonction : 

-V . -• ^i, '^ , 

est décroissante quand s croît de zéro à s/, mais cette fonction 
est nulle pour s = s/, donc, pour une valeur de s comprise 
entre et «^ elle est positive. On a donc : 

- - i. + 2^ - 57. > y. 



On verrait de même que l'on a : 



«.' s' 






En tenant compte de ces inégalités, la formule (5) donnera 






Or: 



= arcsin -» 

_ Sn 





on a donc : 



r (is 



Supposons que le point No se rapproche de plus en plus 
du point A; les inégalités (G) montrent que A: et K tendront 

vers la limite — : » R désignant le ravon de courbure de la 

cos « ^ 

Despeyhous. — Mécanique, IW 
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courbe en A, et i ran<5le de ce rayon de courbure avec la 
verticale. Les deux limites de T seront alors confondues, et 
Ton aura : 



2 f g oost 



On trouverait le môme résultat pour l'arc A M,; donc la 
durée des oscillations infiniment petites, de part et d'autre 
du point le plus bas de N^ en M,, puis de M^ en N„ est : 



y g co&t 



Les petites oscillations sont isochrones et leur durée est 
indépendante de l'amplitude. 

• 

56. PnoBLÈME — Un point pesant est astreint à parcourir 
sans frottement une courbe plane donnée; on demande de 
calculer la pression quHl exerce à chaque instant sur la 
courbe. 

Prenons l'axe des z vertical et dirigé vers le bas; nous 
aurons : 

ou en faisant : 

to' — 2flfro — 2flfA, 

(1) t^' = 2.7 (2 + A). 

Nous savons que la pression est la résultante de la forc^ 
centrifu{]fe et de la composante normale du poids. Désignons 
par l'angle inférieur à r. que fait avec l'axe des z le rayon 
mené de chaque point de la courbe au centre de courbure, 
la pression sera on valeur absolue : 



mg cos 6 — 



m v^ 



f\ 



p 
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Soit R cette pression; on aura, en remplaçant v* par sa 
valeur (1) : 

h = ± mg\ cos e ^^ • 

(2 2 4- A) 
Loi-sque cos est positif, la pression est 

P 

dirigée de la courbe vers le centre de courbure; lorsque 
cette quantité est négative, la pression est dirigée du centre 
de courbure vers la courbe; p doit être pris positivement 
dans les deux cas. 

Les points où la pression est nulle sont impoilants à 
connaître ; en elTet, c'est en ces points que la pression change 
de sens et que par conséquent le mobile (|uitte la courbe. Les 
points dont il s'agit satisfont à la condition : 

^ 2 (s 4- A) 

9 

condition (jui exprin]e Tégalité en grandeui* et en direction 
de la force centripète^ et de la composante normale du poids. 
Lorsque le point quitte la courbe, il décrit une parabole 
qui a avec la courl)e donnée un contact du deuxième ordre, 
parce qu'en ce point la courbe donnée et la parabole décrite 

ont même tangente et même rayon de courbure ; en effet — 

a en ce point la même valeur pour les deux courbes, cette 
valeur étant mg cos ; v est le môme ; donc p est le même. 

Si le mobile est simplement posé sur la courbe, il faut une 
certaine condition pour que le mobile ne quitte pas la 
courbe. 

Si le point est placé dans la concavité, il faut que la pression 
soit dirigée en sens inverse du rayon de courbure ; donc 

^ 2 (5 4- A) ^ 
cos 6 ^ < 0. 

P 
Cela aura toujours lieu si > j- 
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Si le point est placé sur la convexité, il faut que la pression 
sur la courbe s'exerce dans le sens du ravon de courbure ; 
c'est à dire que : 

2(--f- h) 



cos 6 — 



>0. 



Cela n'aura jamais lieu si 6 > 5- 

Nous allons appliquer ces considérations au problème 
suivant : 

57. Problème. — Un point matériel pesant M est placé 
dans la concavité d'une circonférence de rayon R dont le 
plan est vertical; la position initiale du mobile est le point 
le plus bas A; la vitesse initiale v^ dirigée vers A M est celle 
qui est due à la hauteur h. On demande les conditions qui 
doivent être remplies pour que le mobile reste toujours sur 
la circonférence, ou la quitte à un certain moment. 

Prenons Taxe des z vertical et dirigé 
ri(}.14u vers le bas. Posons : 

on a d'ailleurs par hypothèse : 

z La vitesse v lorsque le mobile sera en M 

sera donnée par l'équation : 




On a d'ailleurs : 



u« — t'o' = îg{Z'- z^), 



- = R -+- R cos 0. 



Soit N la pression que le mobile exerce sur la courbe, 
on a : 



t 



,î 



N 

Wi R ^ 
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N et v sont donc donnés par les équations : 
(4) t?» = ig (A -f- R cos -- R), 

(2) N = mg (^ + 3 ces ô - 2^; 

V s'annule pour = 0', 0'. étant déterminé par Féquation : 

(3) cosô' = l-*; 

cet angle 0' n'existe que si l'on a ft < 2R; pour /i < R, il 

est aigu ; il est obtus pour ft > R. 

N s'annule pour 6 = 6', 6' étant déterminé par l'équation 

(4) ' cos6' = §(l-^), 
cet angle 6' n'existe que si l'on a : 

> - 1, - 



K'-r) 



d'où : 

h < y, 

6' est aigu pour /i < R, et obtus pour /i > R. 
On est conduit à distinguer les cas suivants : 

5 R 

1<* Si fe > -3- • 0' et 6' sont iniaginaires ; v et N ne s'an- 
nulent jamais ; le mobile ne quitte pas la courbe, et parcourt 
un nombre indéfini de fois la circonférence entière. 

SR 

2<^ 2R < fe < -^ • 0' est imaginaire, 6' réel; le mobile 

quitte la courbe à un moment donné. 
3° R < fe < 2R, 0' etO' sont réels et obtus; l'équation 

(5) cos 6' = 5 ces e', 

donne 0' < ô', N s'annule avant v; le mobile quitte la 
courbe. 
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4° A < R. 0' et V spnt réels et aigus; Téquation (5) 
donne 0' > 6' ; clone v s'annule avant N ; à ce moment, le 
mouvement change de sens; il est oscillatoire, et le mobile 
reste toujours sur la courbe; il ne la (juitte donc que si h 

est compris entre II et ^ • 

En quittant la circonférence le point décrira une parabole 

^ Fia 143 ^^^S®"*® ^ '*^ circonférence au point M' où 
il quitte la courbe. En ce point les deux 
courbes ont non seulement une tangente 
commune, mais encore le même rayon de 
courbure; car on a, dans le mouvement 
parabolique, en désignant par v la vitesse 

commune dans les deux mouvements en M' et p le ravon 

de courbure dç la parabole en M' : 

- = comp. normale du poids, 

P 

et sur le cercle : 

-5 - = compos. normale du poids, 

à cause de N = 0, 
Donc : 

Les deux courbes ont trois points communs en M*. Il y a 
un quatrième point d'intersection que Ton trouvera aisément ; 
on l'obtiendra en portant, comme le calcul le montre, à partir 
du point B et à gauche de ce point un arc BM*' = 3BM'. On 
pourra déterminer h de manière que la parabole passe par 
un point donnl 



CHAPITRE YIII 



MOUVEMENT DU PENDULE SIMPLE DANS LE VIDE 
ET DANS UN MILIEU RÉSISTANT. 



58. Pendule simple dans le vide. — Supposons qu'un point 
matériel pesant M soit attaché à Textrémité d'un fil inexten- 
sible et sans masse, OM, et que Tautre extrémité Ode ce fil soit 
fixe. Le point M est en équilibre lorsque le fil OM est dirigé 
suivant la verticale OB, et le poids de ce point est détruit 

par la résistance qu'il éprouve 
de la part du fil. Si l'on écarte 
le corps M de sa position d'é- 
quilibre, qu'on l'amène en A, 
et qu'on l'abandonne ensuite 
à l'action de la pesanteur, sans 
lui communiquer de vitesse 
initiale, il se mouvra dans le 
z * plan AOB, sur un arc de 

cercle ayant le point pour centre ; on peut donc regarder 
le point matériel M comme étant dans les mômes conditions 
que s'il était assujetti à rester sur l'arc de cercle ABA', et 
soumis à une force égale à son poids ; la pression exercée 
par le mobile sur la courbe se trouve remplacée par la 
tension du fil M. 

D'après ce qu'on a dit, d'une manière générale, du mouve- 
ment d'un point pesant assujetti à rester sur une courbe fixe, 
on verra que le point A doit osciller indéfiniment, de A 
en A', de A' en A, etc. A' désignant le point de l'arc de 
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cercle situé sur rhorizonlale du point A; toutes ces 
oscillations sont identiques; il suflit d'étudier Tune d'elles, 
ou même simplement le mouvement de A en B. On a en 
posant : 

0M = /, AOB = x, MOB = ô, AM = «, OC = i„ OP = i; 

en désignant par v la vitesse du mobile en M et appliquant 
ré(|uation des forces vives, ce ({ui élimine la tension du fil, 
normale à la courbe : 

p* = 2</ (J — :^o); -0 = ' cos a; J = / cos 8, 

par consécjuent : 



V = y^gl (cos — cos a)^ 

D'ailleurs on a : 

« = /(x^e), 
et : 

9 

d'où, en égalant les deux valeurs de v : 

-ft = \^J '^'^«^ - cos a = 2 y/f y^sin« | - sin' ^; 

-. . , . — rfo 

(1) 



i/f^.= 



y Sin' - - sin» ^ 



2 



ou en intégrant : 



-v/f=-X 



rfO 



y/sin»|-sin'^ 



" v/f = X" — ^ 



l/sh.- 1 



a . ,0 



( s'exprime en fonction de 0, par une intégrale elliptique. 
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59. Cas des oscillations très petites. — a est très petit; il 
en résulte que ô est aussi très petit. On peut remplacer 

dans (1) sin' ^ et sin* 5 par -r et y ce qui donne : 



v/f 



9ét= -'' 



Va? — 6* 
li faut intégrer de manière que pour < = 0, 6 = a. Donc : 

(3) /l/| = arccos^; 

la constante est nulle. On déduit de (3) : 



(4) = a cos t 



y/f 



L'équation (4) donne la loi du mouvement ; pour 



' ^ i y y on a ^ = 0; 



ainsi la durée de la petite oscillation de A en A' sera : 



(») 



='Vl- 



Il est remarquable que cette durée des petites oscillations 
ne dépende en aucune façon de l'amplitude a. 

60. Cas des oscillations quelconques. — Calculons main- 
tenant T quelle que soit la valeur de a. Pour cela, dans la 

T 

formule (2), nous remplacerons t par s et par zéro, ce qui 

nous donnera : 



y/^X 



rfO 



V 



6in»^ — sin*- 



298 COURS DK MÉCANIQUK. 

Sin 5 étant toujours plus petit que sin 5» faisans : 

8 a. 

sin - = sin- sin ç; 
pour 8 = on aura 9 = 0, 



On aura 



pour • = a * == 5 




cos- 



= l/i — sin'jsin*?, 



cos - rfe = 2 sin 5 C08 ç rfç, 

2 sin X cos ç ({9 
rfe= '^ 



v/' 



1 — sin* - sîn' ç 



Donc 

(fl) 



1/ sin* I — sin* - 1/ * — sin* | sin' 9 

-Vf=X 



1/ 1 — sin' I sin' ç 
Le second membre est la fonction complète de première 

espèce de Lependre, au module k=- sin ^ • 

On a vu, dans le calcul intégral, comment on peut déve- 
lopper cette transcendante suivant les puissances de k ; mais 
nous allons rappeler le calcul connu. On a en série conver- 
gente : 

1 



V 



1 — sin* - sin' 9 

z 



, l.,a., 1.3, a , . 

= 1 4- - sm* - sm' 9 + j-j »«»* g »in Ç 



1.3.5 . .a . , 1.3.5 .,.(2/1 — 1) . , « . .. . 

^ 2TO ^*" 2 ^'" ^ - -*■ 2.4.6... 2. ^^" î ^'" ^^ ■*■ - 
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Si donc on pose pour abréger : 



il viendra : 



«11.= / 'si] 

Jq 



T 
2 



m /g l . , a 1.3 ,• a 



1.3.8... (2n—l) . ,^(i 
■^2,4.6... 2h '*•"'''' 2 



Pour obtenir la valeur de u,, on remarque que Ton a : 

rf. sin»» - * ç CCS ç = (2» — 1) sin'* " ' ? ces' ^df^ — sin*" <p ^9 

= (2n — 1) sln**-» ? rf(p — 2» sin»» 9 rf?. 

On en conclut, en intégrant entre les limites et^ : 

t*iii-i» 



/ 2n— 1 

Utn =- 



2n 
_2»--3 



tt* = j ti,. 



«t = â *'o- 



1 

2 

En multipliant toutes ces équations membre à membre et 
remarquant que : 

on trouve : 

_ i.3.8... (8n— i) K 

"'"""2.4.6... 2» â' 
Il en résulte pour T le développement suivant : 

o) T==/i(.+(iysi».|+(^»)"sta-l*... 



H- 



ri.3.5... (2w — 4)T . , a ) 

L2.4.b... 2» J 2 ) 



:îOO COURS DE MÉCANIQUE. 

Lorsque Tanfi^le a est très petit, on peut réduire la paren- 
thèse à son premier terme, ce qui donne la valeur trouvée 
précédemment : 



-v\- 



On aura une valeur plus approchée en prenant les deux 
premiei's termes, ce qui donne en remplaçant sîn* ^ par t; : 



-v^(-i^} 



on voit que la durée d'une oscillation entière est un 
peu augmentée par la grandeur de Tamplitude. Il en résulte 
que si Ton appelle n le nombre des oscillations d'un pendule 
simple dans le temps t quand les amplitudes sont infini- 
ment petites, et n' le nombre des oscillations du même 
pendule simple dans le même temps quand les oscillations 
sont seulement très petites, on aura : 



«=«•(1 + 



Remarque I. — Soit h la hauteur du point A au-dessus de 
l'horizontale du point B, on a : 



A = / — / ces a = 2/ sin* 5» 



d'où: 

a 



sîn' - = 



par conséquent la formule (7) peut s'écrire : 

. . n-3.5...(2H-i) 7/*V . ) 
■*" La. 4.0... tn J \ït) "*" • ■ S 

Remaroi'e II. — On peut trouver très simplement deux 
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limites, l'une inférieure, l'autre supérieure, de la quantité T 
en partant de la formule rigoureuse : 



VH! 



T. /a Cl do 

i 



r/ 1 — sin* ^ sin' ? 



Tous les éléments de cette intégrale définie sont positifs et 

do 

plus grands que cl 9 ; ils sont tous plus petits que — * 

rfç 



cos| 



On a donc : 



/.'-'<. Vf <X' 



cos^ 



d'où : 



'V4<-'V/H 



cos- 



\/'. 



Il peut paraître singulier que T tende vers la quantité 

lorsque a tend vers zéro, de manière que le 

mobile met un temps fini à décrire un arc infiniment petit, 
mais on s'en rend compte en remarquant que le mouvement 
est produit par la composante tangentielle du poids; et 
lorsque a est infiniment petit, cette composante est elle-même 
infiniment petite. 

61. Intégration par les fonctions elliptiques. — Repre- 
nons la formule : 

(8) 2j,/j'"- 



'- dt = 



j/sm'^-sn.-- 
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Cherchons le temps t (jue le mobile emploie à passer de M 
eu B; variera de à zéi'o. Nous aurons : 







- s.n' - 



v/?-X 



$ 



d^ 



s M 



y/sin* l - siQ» l 



2 



En posant comme précédemment : 



(9) 

on trouve : 



Sili 



e 



- = siii ► sm 9, 



,|/g^P_ _J? , ou A^sin^; 



sin' 9 



on a donc, en adoptant la notation de Jacobi : 

ç = am./l/y» mod. A:, 
(9) donne ensuite : 
(40) sîn 5 = * sin am.t Wy 

(11) cos^ = Aam./l/^» 

(12) sin 8 = 2* sin am.tX/'- A «m J l/^ 
On a pour la vitesse : 



3 



,^0 



et d'après la formule (8) 



i" 



y. » ' ■ I ■ 

= 2 Vgl l/sin* | — sin* ^ = 2 Vgl sin | cos ?, 
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à03 



donc : 

(13) 



V = 2k y gl cos 



am.tï/ 



g 
l 



Les formules (10), (11), (13) résolvent complètement le 
problème à l'aide des fonctions elliptiques. 

Remarque. — On peut étudier le mouvement du pendule 
simple sans avoir recours au théorème des forces vives^ 
mais en projetant les forces sur la tangente, ce qui élimine 
encore la tension. 

Posons AM = s. On aura : 

Soit T la composante tangentlelle du 
poids du point matériel. On a : 

T = ma sin = m -j- =: — w/ -r-v» 
•^ dt dt^ 

d'où : 




(14) 



En multipliant par 2(iÔ et intégrant, on aurait l'équation 
des forces vives ; dans le cas où les oscillations ont une 
amplitude très faible, on peut remplacer dans (14) siu 6 
piœ 0; on a alors l'équation linéaire : 

' dt^ ~ i ^' 
dont l'intégrale générale est : 



= A cos r 



d'où : 



\/f+Bsi„yf 



dt 



= y^f(-Asin«^/f + Bcos«^f) 



y 



« 
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On doit avoir, pour f = 0:6 = 3ietTT = 0; donc : 

B = 0, A = a. 

On «arrive donc comme précédemment à Téquation : 







= a cos / 1/ ^ 



MonTement d'nn pendule simple dans nn milien résiliant. 

62. La résistance est proportionnelle à la vitesse. — 

Représentons la résistance R par m ;ji.i;; cette force est dirigée 
suivant la tangente à la courbe, et opposée au mouvement ; 
en projetant les forces sur cette tangente, nous éliminerons 
encore la tension du fil, et nous aurons : 

On trouvera comme précédemment : 

Substituant dans l'étiualion précédente, nous pourrons la 
mettre sous la forme : 

En nous bornant au cas des petites oscillations, nous 
pouvons écrire on remplaçant siii par ; 

équation linéaire à coefficients constants ; l'équation camcté- 
ristique est : 



r' + 2ii.r -H 1 = 0. 
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On en tire : 



r 



= -i*±^f-i*'|/:ri, 



jx' est petit devant t; nous avons pour intégrale générale : 

(i) e = g-J*' (A cos Kt-hB sîn KO- 

En posant pour abréger : 

on tire de (1) 

(2) ^ = e-v-'\ (KB — |*A) cosKf — (KA + \>.B) sinK/ j, 

on doit avoir, pour f = 0, = a, t; = ^^ l^s équations 

(1) et (2) donnent : 

a = A, 



KB — îxA = 0; R = ^3t, 



et il en résulte r 



e = %e~v-^ (cos K/ -f- ^ sin K/V 

|J = -^(i.' + K«)(?-«^'sinK^ 

Les formules (3) font connaître à un instant quelconque la 
position du pendule et sa vitesse angulaire. 

A la fin de chaqile oscillation on a : — = 0, ce qui a lieu 

pour : * 

Kt =■ wz. 

Il s'ensuit donc que les oscillations sont isochrones comme 
dans le vide, et que la durée d'une oscillation enlirre est : 



t=| = YjY'-T 
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en sorte que cette durée est auf^niientée par la résistance du 

milieu dans le rapport de 1 a y i — y 

Quant aux. amplitudes, elles diminuent constamment, iG 
facteur e «"•' diminuant a mesure que i augmente; soit x, 
ranq)litude de la ^r oscillation, pour laquelle : 

un aura : 

a„ = a<? ^ 1 

ce qui montre que lés amplitudes forment une pi'Ogressiun 

géométrique décroissante, dont la raison est e « . 

Ce résultat est conforme à l'expérience. Lorsque l'amplitude 
est petite, par exemple lorsque l'angle a est, au plus, égal à 
un tiers de degré, l'expérience montre que l'amplitude dimi- 
nue très lentement; ainsi, dans une expérience de Borda 
où l'amplitude diminuait sensiblement en suivant une 
progression géométrique, ce n'est qu'après 18(X) oscillations 
qu'elle était réduite aux \ de sa valeur. D\q)rès l'expression 
trouvée pour a., on aura, en appliquant le calcul à l'expérience 
de Borda : 

K 

P. = - ' 

^ 3 



(x::. ,3 1800 c 



1800 ■:: = log X = 



On tirem de là 4r; ' et on trouvera ensuite : 



.T = =\/ÎX., 



OO0O0OOO2S7. 



Il est donc permis de négliger l'elîet de la résistance de 



DYNAMIQUE. 307 

l'air dans le calcul de T. On peut admettre que, quand les 
oscillations sont très petites, la résistance de Tair est propor- 
tionnelle à la vitesse et n'influe pas sensiblement sur leur 
durée. Mais, lorsque les amplitudes sont un peu considérables, 
l'observation montre qu'elles ne décroissent plus en progres- 
sion géométrique, en sorte- qu'il devient nécessaire de faire 
une autre hypothèse sur la loi de résistance. 

63. Résistance proportionnellô au carré de la vitesse. — 
Dans ce cas, quelle que soit Tamplitude des oscillations, on 
peut obtenir rigoureusement une intégrale du problème, et le 
ramener aux quadratures. 



Soit ,:, la résistance de l'air. 
On aura : 



(*) t; = {I^^- ^^ 



On a encore (jUj. 140) : 



ds . ^_ ,. . /rfO 

r = -r-» « = AM = /(a — 0): v = r-» 

dt dt 

On en déduit : 

. ^ ^ /^/O dv — vdv _ — 1 rf.t* 

"~~~^ dt'" /rfO """IT ^* 

Par conséquent l'équation (1) peut s'écrire : 

d r* *^nl 

c'est une équation linéaire et du premier ordre on i'*; on 
aura, en intégrant par la formule connue et posant pour 
abréger : 

t?' = fe»^* j C — igl Ce-v-^ sin edô j- 



/ 
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Or: 

' au • A lA .lO cos + ;x sin 

e-^^ sm ede = — c-'^'' ; —z » 

1 -h |a' 

donc : 

r« = Ce^^ + i-^^' -, (cos + ji. sin 0). 

Pxrivons que pour = x, y = et nous aurons : 

0=c..'4-^(cos,-.,sina), 

1 4- |a' • * ^ 

et par conséquent : 

— ial , . , 

C = -, ^ (cos a 4- [1. sin a) e-^*. 

Remplaçant C par cette valeur dans Texpression de vV il 
vient : 

(i) r» = , I cos 4- [t. sîn — ^îA<®-*> (cos a 4- jjl sin a) | ; 

en tenant compte de v = — — 11 viendra : 



'^^ VTïrh)'^=- 



ou en intégrant : 



Kcos 4- lAsinô — e»^ ^^-*' (cos a + (Asin a) 



r ^(1 -^ ;J.') ^^ |/côs'0 4- :x sin"Ô^^i" ^^ - *> (cos a 4- h- sin a) 

Le problème est donc bien ramené aux quadratures. Bien 
qu'on puisse déduire de ce qui précède des résultats 
intéressants dans le cas où les amplitudes sont quelconques 
et passer ensuite aux amplitudes très petites, nous préférons 
nous placer immédiatement dans cette hypothèse et reprendre 
la solution a son début. 
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64. Cas des amplitudes très petites. — Si dans (1) on 
remplace v par — T/' " vient : 

(7) _-, + ?s.nO = |-,y . 

OU en admettant que soit toujours très petit et remplaçant 
sin par 0, 

Il faut intégrer cette équation et déterminer les constantes 
de manière que pour < = on ait : 

Si l'on néglige la résistance de Tair, l'équation (8) se 
réduit à : , 



^^ 9 . A 



On en déduit : 



= a ces t 



v^f 



T, — '\/]Wî 



On peut substituer cette valeur de -tt dans le second 

membre de l'équation (8), nous aurons alors au lieu de 
l'équation (8) une équation approchée qu'il nous sera possible 
d'intégrer. 

Cette équation (9) sera : 

^ ^ dt* l 2K' 2K' y l 

c'est ]à, une équation linéaire du second ordre à. coeflioients 
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constants et avec second membre. Pour Tintégrer nous 
poserons, en désignant par A, R, C, D quatre constantes : 

(10) 6 = A -f- B cos 1 1/^ 4- C sin ^ l/| + D cos 2/ 1/^- 

m 

Après avoir substitué dans (9) et réduit, il viendra : 

d'où : 

2K" 6K' 

Avec ces valeiii'is de A et D, (10) devient : 

(ll)e = |î^ + Bcos<j/f +Csinfy/f+^^os2fy^- 

Les constantes B et C demeurent quelconques, et l'expres- 
sion (11) est l'intégrale générale de (0). Écrivons que 
pour f = : 

il viendra : 

C = 



2t' ■ 6K 

3 K' 



Nous aurons donc en somme : 
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OU bien : 



«3, i; = - . /f s,n , ,/f ) . - ^ '^' s,„. ^ y/f |. 

Les formules (12) et (13) résolvent le problème. La 
parenthèse qui figure dans j- se réduirait à i , si on négligeait 
la résistance de Tair ; elle sera dans tous les cas peu différente 
de 1, et ne pourra jamais s'annuler; donc v- ne s'annule que 



pour 

sin 



in/l/| = 0. 



Si donc on nomme T le temps d'une oscillation complète 
du pendule, on aura : 



-¥i 



en sorte que la durée d'une oscillation complète n'est nulle- 
ment modifiée par la résistance de l'air supposée propor- 
tionnelle au carré de la vitesse. Cependant, cette résistance 
augmente le temps que le pendule emploie à atteindre la 
verticale, car si nous désignons ce temps par t\ on aura, en 
faisant dans (12), 

= et t = fj 

(") iK-^('-i'T^')-''vi-ë-»'yf=«- 

En négligeant la résistance de l'air, on aurait : 



/' 



Y I 2 
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Faisons donc : 



t' 



v/f=i-.. 



et la formule (14) donnera : 



!2K 
d'où en négligeant s* : 









donc : 



'■ = ^ S-. '"»"^- 

La résistance de Tair augmente donc la durée de la 
première demi-oscillation, et puisqu'elle n'influe pas sur la 
durée de l'oscillation entière, il faut qu'elle diminue de la 
même quantité la durée de la demi-oscillation ascendante. 

Si dans (12) on fait t = T, et qu'on désigne par a la valeur 
correspondante de a, on trouvera après réduction : 



ou bien : 



— i' = a fi — jj «;xji 



en posant j* = ^^ • 

On trouvera de même, en désignant par a' l'amplitude de 
la deuxième oscillation : 



--/=sa'(l-^aV)î 
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on pourra ainsi calculer les valeurs des amplitudes 
successives. 

Dans le cas où a est très petit, il est inutile d'examiner 
l'hypothèse d'une résistance proportionnelle au cube, ou à 
une puissance supérieure de la vitesse ; car il n'en pourrait 
résulter, dans les valeurs de 6 et de v, que des termes en a% 
a*, ... termes que l'on a regardés comme n^ligeables dans 
les calculs précédents. 

En résumé, la résistance de l'air proportionnelle à la 
vitesse, ou à son carré, n'influe pas sur la durée des 
petites osciUations du pendule; elle n'exerce qu'une petite 
influence pour diminuer les amplitudes, pendant la durée 
du mouvement. 



CHAPITRE IX 



MOUTEMCIIT D'UH POINT PESAKT SUR Là GTCLOIOE. — 
COURBES TÂÏÏTOGIRONES. — BRACITSTOCHRONE. 



65. Mouvement d'un point pesant sur la cycloïde. — 
Considérons le mouvement d'un point pesant sur une 
cvcloïde AOA' renversée, dont l'axe OB est vertical. 

Soit M la position du mobile à un instant quelconque, 
désignons l'arc OM par s et par z l'ordonnée du point M. 
Nous supposerons le mobile posé sur la courbe en M^ sans 
vitesse à l'instant initial. Dans le cas où la vitesse initiale x\ 
du mobile ne serait pas nulle, en supposant cette vitesse 
dirigée de Mj vers 0, il suffirait de poser : 

«V = «S'A 

et de prendre entre M. et A un point M', distant de M^ de la 
quantité h estimée suivant la verticale, le mobile placé en M'^ 

sans vitesse initiale arriverait en 
X rig 1*7 i^j^ j^yg^, j^ vitesse v,; il faut sui> 

IB c A poser pour cela M,C > h. Nous 

admettrons qu'il en soit ainsi; il 
nous suffira alors de considérer 
le cas d'un mobile partant de la 
position Mo sans vitesse initiale. 
Faisons : 




OMa = .%. 
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Nous aurons T équation : , . 

T désignant la composante tangentielle de la force qui 
sollicite le mobile, c'est à dire la composante tangentielle dw 
poids du mobile ou — m g cos a ; la réaction normale de la 
courbe est ainsi éliminée : on a d'aillem's : 

dz ds 

cos a = T~' ^' = -r:* 
ds dt 

Nous avons donc l'équation : 






En appelant a le rayon du cercle générateur, on a 
ou bien en faisant : 







i = 4a. 


(2) 




«' = 2/.', 


d'où : 




ds s 


l'ëquatlon (i) 


devient : 




(3) 







L'intégrale générale de cette équation est : 



s 



= kcost l/^ -t- B sin / l/^ 



Il faut écrire que, pour f = : 



ds ^ 



:M6 corns de mécanique. 

ce (jui donne : 

(4) 5 = », cos 1 1/|. 



(5) 



-t=-W\'^^V'r 



Les formules (4) et (5) donnent la solution complète du 
problème; le mouvement est oscillatoire comme on le savait 
d'avance, et si on désigne par T la durée de chacune des 
oscillations, on a : 



(6) 



-VI- 



Ainsi, la durée des oscillations est indépendante de s,; ce 
résultat n'avait lieu pour le pendule simple que dans le cas 
des oscillations infiniment petites. Concevons divers mobiles 
placés sans vitesse initiale aux divers points de l'arc OA, et 
laissons-les tous partir en môme temps, sans vitesse; tous 
ces mobiles arriveront en même temps au point le plus 
bas 0; c'est ce qu'on exprime en disant que la cycloîde 
est tautochrone dans le vide. 

66. Le temps que le mobile emploie à parcourir l'arc M,0 

de la cycloîde, est encore indépendant de la longueur de cet 

arc, quand le mouvement a lieu dans un milieu résistant, et 

que la résistance est supposée proportionnelle à la première 

puissance de la vitesse. Dans ce cas, en effet, en représentant 

la résistance par 2m [xv, on a, au lieu.de l'équation (3), en 

ds 
remarquant que v = ^ est négatif, quand le mobile descend 

de Mo en 0, l'équation : 

(Ps __ — g ^ ds 
de l * dt 

ou bien : 
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C'est là une équation linéaire, à coeflicients constants, que 
nous avons déjà rencontrée (62) ; on doit avoir, comme dans 
le cas du pendule circulaire, pour f = : 



en faisant : 



ds 
s = s, et ^ = 0, 



K' = ^-l.', 



on en déduira donc : 
(8) 



s = s^e-^'( 



cos lit -h '^ sin Kt 



) 



Pour avoir le temps t' que le mobile met pour aller de M, 
en 0, il faut faire dans l'équation précédente s = et f == f, 
ce qui donne : 



% 



cosKr' + ^;SinK«' =0, 



tg 



''=^=-Vh^' 



Cette valeur de V est bien indépendante de s,; le tauto- 
chronisme a donc encore lieu. 

67. Pendule cycloïdal. — Construisons la développée de 
la cycloïde proposée ; elle sera composée, comme on sait, 

de deux demi-cycloîdes 
Fig U8 J^ égales AD et A'D; sup- 

posons que ces deux 
courbes soient tracées en 
relief, que DO soit un fil 
flexible et inextensible 
attaché au point fixe D; 
attachons aussi un point 
pesant à l'extrémité 
du fil; puis écartons ce fil de la verticale, de sorte qu'une 
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partie DN du fil s'enroule sur la cycloïde DA, et que la 
partie restante soit tangente à cette courbe en N; Textré- 
rnité M du fil décrira là cycloïde donnée, et la durée des oscil- 
lations de ce pendule, dans le vide, ou dans Tair, en 
supposant la résistance proportionnelle à la simple vitesse, 
sera rigoureusement et constamment indépendante de 
l'amplitude de ces oscillations. Ce moyen qui avait été 
proposé par Huyghens, a été abandonné ; il ne serait suscep- 
til)le d'aucune précision dans la pratique ; du reste, Tisochro- 
nisme des grandes oscillations n'aurait plus lieu dans l'air, 
la résistance de ce fluide n'étant pas alors proportionnelle à 
la simple vitesse . 

Le tautochronisme de la cvcloïde - dans le vide a été 

•i 

découvert par Huyghens; Ne^Ylon Ta étendu au cas de la 
résistance proportionnelle à la vitesse. 

La cycloïde étant une courbe plane tautochrone, si on 
enroule son plan sur un cylindre vertical quelconque, de 
nraniere que la base de la cycloïde coïncide avec une partie 
(lu périmètre de la section droite de ce cylindre, le mouve- 
ment d'un point pesant sur la nouvelle courbe sera le mc^me 
que sur la cycloïde; la transformée de la cycloïde est donc 
encore tautochrone, et il existe par suite une infinité de courbes 
à double courbure, qui jouissent de la propriété du tauto- 
chronisme; mais on peut démontrer que la cycloïde est la 
seule courbe tautochrone j)lane. 



68. Démonstration de H. Puiseux. — Soit A une courbe 

plane tautochrone, le jmint de la 
courbe où le point pesant doit am- 
ver dans le même temps T, quel 
que soit le point de la courbe M, 
d'où il soit parti sans vitesse initiale: 
prenons poui' origine, et rappor- 
tons la courbe à deux axes Oy, Ox dont Tun est vertical et 




Fig 149 
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dirigé vers le haut et l'autre horizontal. Soit M uu point 
quelconque de Tare OM^. Posons : 

0M=t:5, PoMo = /i, ni = y; 
on aura : 

V' ::=: ig (A - y), 
ou : 

,,. = i9 (A - y)- 

On en tire : 



uu en nilegrant : 



ds 
que Ton peut écrire : 



•^» KA — V 



1^ 

en posant : 

^ = A//). 

Il faut déterminer /*(//) de manière que le second membre 
de réquation (!)) soit indépendant de h. Posons : 

y = hu, 
nous aurons : 






la dérivée t? devra être nulle ; or, on a : 

2K2tfA,r=| - — « ' — du. 
dh Jo Kr=Ti 

Si nous poMons : 

(10) '^yr(y)-^f\v)^ms 
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nous pourrons écrire : 






y 

ou en remplaçant hu par y et par conséquent %C par |: 






U Vig J' y h— y 
On doit donc avoir, quel que soit h : 

J. yf^y'» = '- 

Cela ne peut arriver que si la fonction ? (y) est nulle identi- 
quement ; car, autrement, on pourrait prendre h assez petit 
pour que deO à fe, ©(y) conservât toujours le même signe, et 
alors rintégrale ayant tous ses éléments de même signe ne 
serait pas nulle. On a donc Téquation : 

?(y) = 2yr(y) + r(y) = o, 

d'où : 

r{y) y ' 



ou en intqji'ant : 



(il) fis) 



=Vr 



c désignant une constante arbitraii'e. On a donc pour la 
courbe cherchée : 






On en conclut, en remarquant que pour j/ = 0, s = : 
(12) s = 2 Kcy, 
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Si dans Texpression (9) on remplace f (y) par sa valeur (11), 



on. trouve : 



-yigJ^ 



dy 



yyih^y)' 
ou, en faisant : 

y = A sin* 0, 



^=\^r,^P*'-^-Vi- 



d 011 : 

, y- T Vïîi 
Vc = 

et Texpression (12) de s devient : 

2T 



d'où : 






Cette équation représente une cycloïde qui a son sommet à 

l'origine, et dont l'axe, dirigé en sens contraire de la pesan- 

2aT' 
teur, a pour longueur , • Nous allons maintenant traiter 

cette question plus générale : 

69. Trouver Véquatmi différentielle des courbes tauto- 
fihrones planes, pour tm point matériel sollicité par une 
y jr^ force F toujours contenue dans le 

plan donné, et dont Vintensité et la 
direction ne dépendent que de la posi- 
tion de ce poi7it. 

Soient AB la courbe cherchée. A, 
l'extrémité des arcs qui doivent être 
parcourus dans le même temps T, 




quel que soit le point M^ de la courbe d'où le mobile est 

ÛKSPEYROUS. — Mécanique. *21 
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parti sans yitesse initiale. Posons : 

A M, = ^Qf A M = s, 

M désignant un point quelconque de Tare AB, dont les 
coordonnées sont x et y ; nous désignerons par m la masse 
du point matériel, par mX et m Y les composantes de la 
force qui le sollicite; la composante tangentielle de la force 
aura pour expression : 

ds ds 

Cette composante devant agir dans le sens M^A, nous la 
représenterons pur — inFÇs), de sorte que nous aurons : 



(i) 




ds ds ^ ^ 
T = — mF(,ç), 


pai' suite : 
(2) 




's!. = -m; 


d où : 








• 


rf. Jp--2F(.v)rf,, 


et en intégi 


•ant : 








--2 r'F(»)rfs = 2 /""f 



on n'ajoute pas de constante, parce que, pour s = 0, on 
doit avoir — = 0, ou bien : 

Nous poserons i 

(4) if"¥{8)ds = ht 

(5) trf{s)da = u. 

8 sera une ceilaine fonction de u, s, et A; on voit que 
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pour « = 0, u = 0, et pour « = s,, u=^h ; la formule (3) 
deviendra : 



d'où : 



de 

— ds 



dt = 



ds 



(6) 






Il faut déterminer l'expression de s en fonction de u, de 
manière que l'équation précédente, dans laquelle T est 
constant, ait lieu quel que soit ft. Or, cette expression est 
identique à l'expression (9) du problème précédent; on en 
conclura donc, en désignant par c une constante : 

(7) ï- = |/^; « = 2^^^; u = ^. 

du y n 4c 

ou bien, en remettant pour xi sa valeur (5) : 



X 



oC 



d'où, en diflërentiant : 

(8) F(*) = 4Y 

ds 
En portant la valeur (7) de j- dans (6), il vient : 



d'où: 



v'o |/tt(A_w) 



^= = 1?' 
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ce qui détermine c en fonction du temps T, et (8) devient : 



TT* 



(9) F(») = p^«. . 

Telle est l'expression de la force langentielle. 
En reportant dans (1) et remarquant que Ton a : 

dx _ l . rfy _ y' 
ds ~" yfl^y't' ds "" Kl 4- y"' 
il viendra : 

(X 4- YyQ _ -^ ::' 

ou, en prenant la dérivée des deux membres par rapport à x 
et remarquant que : 

on a réquation différentielle de la courbe clierchée : 

d X + Y.y' s:« 



dx i/nry. "^ 4r ^ ' ^ ^ • 

Dans cette équation différentielle du second ordre, X et Y 
sont des fonctions données de x et y. 

70. Cas particulier. — Cas oiï la force qui agit sur le 

mobile est une attrçiction diriaéc vers 

M 

U7i centre fixe 0, et dont Vinten^ité est 
une fonction dominée f{r) de la dis- 
tance r = OM du mobile à ce centre, 
Fialôl Soit MU la Ibi'ce qui sollicite le 
mobile, on a : 

xMB = mf{r), 

— T = mf{r) ces TMB = mf{r) ^; 

on a donc : 

dr • 
F(.)=Ar)T-. 
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réquation (9) devient alors : 

(1*) Ar) ^ = ^, v. 

on en lire : 

8T 



^^d.,*=^d.Jf{r)dr. 



Soit A l'origine des arcs, posons OA = a; nous aurons, en 
intégrant, et remarquant que 8 = pour r = a : 



»* = Tr / m dr, 
= " 1/2 rV(r) dr, 



en désignant par 6 l'angle polaire, on aura : 

A lyTl r^TKi T|/2 f{r)dr 

\/ £mAr 

On en tire : 



(12) dO = ± '^^ 



Le problème est ainsi ramené aux quadratures. La 

dr 
formule (11) montre que, au point A ou s = 0, y- est nul, 

c'est à dire que le rayon vecteur A est normal à la courbe, 
ou que le point A est un sommet; cela suppose toutefois 

que f{T) n'est pas nul en ce point; c'est à dire que f{%) ^ 0. 
Lorsque lîl force est proportionnelle à la distance, on a : 

Kr) = Kr, 



r f{r)dr = K 
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la formule (12) devient : 



(13) 



^rfrV/ (^^-*)^'-^-' 



dO= ± 



f^ — a' 



On peut intégrer. Nous nous bornerons ici à indiquer les 
résultats du calcul : 

1° La force est répulsive, K<0; on trouve que la courbe 
est une épicycloïde ; 

2^ La force étant attractive, K > 0, si Ton a en raeme 

4T»K 

temps — ^ < 1, la courbe est encore une épicycloïde; 
11 

4T*K 
3° K > et -;^^f- > 1 ; la courbe est une spirale qui 

s'éloigne indéfiniment du centrQ fixe, et qui jouit de cette 
.propriété remarquable d'être semblable à la développée de 
sa développée (*). 

De la Brachiitochrona. 

71. C'est encore la cycloïde que l'on trouve, quand on 
cherche la brachîstochrone dans le vide, c'est à dire la 
courbe AMB qu'un point matériel doit suivre pour aller 
dans le temps le plus court, sans vitesse initiale, du point 
donné A au point B également donné. 
Rapportons la courbe que nous cherchons à trois axes 

coordonnés rectangulaires, passant 
au point A, l'axe des x étant ver- 
tical et dirigé vers le bas. Posons 
AM = s et désignons par * l'a: 
du point B. Nous aurons : 




ds 



t?* = 2flf,r, 



(*) Voir, pour plus do détails, le mémoire dft M. Pui»«x sur les courbes 
tantochrones, Journal de Liouville, t. IX. 
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et par conséquent : 

On déduit de celte dernière équation : 

Jv y y. dx 

Le temps T que le mobile emploiera pour aller de A en B 
sera donc donné par Téquation : 

OU, en faisant : 



(3) Tyîg=r-^dx. 



* u 
Vx 



T devant ôtre minimum, la variation de l'intégrale contenue 
dans le deuxième membre de (3) doit être nulle. On aura 
donc : 



(4) 8 



— ^ dx = 0, 

» yx 



nous ne ferons pas varier x^ nous aurons donc : 

or, de (2) on tire : 

dy ^ dy dz dz dyi.dy dz Z.dz 
dx dx dx dx dx dx dx dx 



1 dy d.ly l dz d.lz 
u dx dx u dx dx 



:fâ8 COURS DE MÉCANIQUE. 

(5) deviendra donc : 

r*/ 1 dyd.iy . 1 dz d.lz , \ . 
/ ( -:i T^Ax-i -: T--i — dx) =0. 

Or, on a sa intégrant par parties, et remarquant que $y et 2 
sont nuls aux points A et B : 



i: 



\}y — Tx — ^^= — dr-r''=^- 



ly eiiz étant des fonctions arbitraires de a?, cela exige que 
Ton ait séparément : - 



\u Vx ^^/ . \« Vx ^^1 



dx ' dx ' 

On en tire en désignant par C et C deux constantes arbi- 
traires : 

(6) ^-^ = C; 4rJ^ = C', 

uVx'^'^ tt Vx ^^ 

d'où : 

dx dx 
C'y — C5: = const. 

La constante doit être nulle puisque la courbe doit passer 
par le point A. Ainsi la courbe est contenue tout entière 

dans le plan vertical mené par les points A et B; prenons ce 

1 

plan vertical pour plan des xy^ posons C = —r , et (6) 

Va 

deviendra : 

1 dy i 



V<^-7^ 



dy'\ f^^ Va 
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d'où : 



dy 
dx 



dy' 


1/ 




X 


dx* 


a 

r 


— X 


/ 


X 






X 



C'est l'équation différentielle d'une cycloïde, dont la base 

est l'horizontale A y, qui passe par 
-v le point de départ A du mobile, et 
Ft().l53 dont le cercle générateur a pour 
diamètre a. 

On a en effet pour cette dernière 
cycloïde : 




:^ = tgMCP = ^ = — ^p— 



dx 



V CP y a-x 



iLâ, dérivée de y par rapport à x est donc la même dans les 
deux courbes. Pour a? = 0, y = dans les deux courbes, 
donc elles sont identiques. 

Pour trouver a, on remarquera que toutes les cyclôïdes 
sont semblables. On fera rouler sur A y un cercle quel- 
conque de diamètre a', 
^ ce qui donnera la cycloï- 
de AH'; soient E' son 
Fîg.l54 sommet, A F' son abs- 
cisse, E le sommet de 
la cycloïde cherchée ; on 
devra avoir : 

AB AE. 



or : 




AB' 


AE'^ 


1 


AE 
AE' 


EF 

r'F'" 


à'' 
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donc : 

AB a 



AB' a' 
, AB 

On prendra donc le point B' où AB rencontre la cycloïde 
auxiliaire; on joindra B' E* ; on mènera BE parallèle à B' E'. 
Le point E sera le sommet de la cycloïde cherchée; EF sera 
le diamètre de son cercle générateur. 

On peut également déterminer a par le calcul. Désignons 
par a et P les coordonnées du point B par rapport aux axes 
rectangulaires Aj/, Ax (fig. i53), nous aurons pour les 
équations de la brachistochrone en employant la variable 

auxiliaire ç ; 

• 

a? = a (1 — cos ç); y = a (^ — sin 9). 
i^ar conséquent : 

a = fl (1 — ces ?) ; {1 = a (f — sin ç), 

d'où, en éUminant 9 entre ces deux équations, on trouve pour 
déterminer a l'équation transcendante : 

P = a arc cos (1 — -J --yïa% — a*. 

72. Trouver la brachistochrone dans uwplan, dans le cas 
général ou il existe une fonction des forces. 

Soient v la vitesse, mX et mY les composantes de la force 
extérieure appliquée au mobile, x^^ et x^ les abscisses des deux 
points extrêmes donnés A et B ; on aura : 

ds j, ds dx |/l 4- y'* 
dt V V 
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et puisqu'il y a une fonction des forces : 

vdv -. vdv -^ 

Jxt 



t=r^'-^'\.. 



La variation de cette intégrale doit être nulle, on a donc 
l'équation : 






Faisons varier seulement y, nous aurons : 



(2) 






Or, on a : 

" dx 

''^ = -Tx" 



tf' d.iy 



en intégrant par parties, il vient : 

A t^ * U J/l •+- y'» '«'J. 



rfj?; 



-X ^y '^ • dx ^''' 
or, 2»/ est nul aux deux limites; on aura donc : 
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On a, d'autre part : 

1 1 

ou bien, comme on ne fait pas varier x : 

1 

V dy v' dy 

et en tenant compte de (4) : 

8 . - = 8y, 

donc : 



(4) / da?Kl-H y'*8~=:-/ Y _-i!-5y; 

en tenant compte de (3) et (4), (2) devient : 

ly étant une fonction arbitraire de x, cette équation donne 



En effectuant les. calculs, et remarcpiant que dv doit être 

remplacé par ^- dx + j- dy, ou, en ayant égard à (1), 

1 dx 

par - (Xda? 4- Yrfy) = — (X 4- Y y'), on trouve que l'équa- 
tion (5) devient : 

-, k^rry* -^ * — - — ? — 7^L=- (x + Yy') = o, 

V' V (l + y'«)i r»Kl + y'* 
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ou, après réduction : 



(6) 



v^y" 






= 0. 



On peut encore écrire, en remplaçant v' par sa valeur : 



(7) 



Y - Xy + j^^, J(Xrfa? + Ydy) = 0, 



où l'intégrale 1 (Xdx + Ydy) désigne une fonction connue 

d'à? et d'y. 

Cette équation différentielle du second ordre représente la 
brachistochrone ; on déterminera les deux constantes intro- 
duites par l'intégration, en écrivant que la courbe passe 
par les deux points donnés A et B, (a?^, y,), (a?„ y,). 

On peut donner une interprétation simple de l'équation (G) ; 
désignons par p le rayon de courbure de la brachistochrone 

au point a?, y; par a 
^ ^^"^ . // ^P l'angle que la tangente 

en ce point fait avec Oa;, 
et supposons y' > 0; 




' — j 



y' 



l'équation (6) pourra s écrire : 



v 



= X sin a — Y cos a. 



Soient P la résultante de X et Y, a l'angle que fait cette force 
avec Oo;; on aura : 



v 



= P sin (a — à). 



Soit C le centre de courbure, MQ la projection de P sur la 
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normale ; l'équation précédente montre que cette projection 

est égale à — » et qu'elle est dirigée dans le sens opposé àMC. 

• P 

Donc : 

Dans les brachislochrones planes, la composante jiomiale 
de la force extérieure est égale en grandeur et en signe à la 
force centrifuge; ou bien encore : 

Dans les brachistochrones planes, la pression exei'cée par 
le mobile sur la courbe est double de la composante normale 
de la force P. 

C'est cette propriété caractéristique de la brachistochrone 
qu'on devra employer dans tous le» cas, pour trouver rapi- 
dement son équation. 

73. Applicatiox. — Trouver la brachistochrone dans le 
cas où la force P est dirigée constamment vers un centre 
fixe, et ne dépend^ pour son intensité, que de la distance r 
du mobile à ce centre. 

Désignons par p la perpendicu- 

Fiq lî>6 '^"'^ ^^^ a])aissée de l'origine sur 
la tangente en M, Posons : 




OA = a, OM = r, ii? = f{r). 

Soit MQ la composante nor- 
male de la force MP, nous au- 
rons : 



(1) 



i>« 



MQ = - = /^(r)sinPMH, 

P 

p = r sin PMH, 



ii) 



et par conséquent : 






Or: 
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— rdr 

P = 



dp 



r' 



on aura donc 



= ijy(r)dr, 



d'où : 



2 5?r^('->'"'=-p^^'->' 

d. log. p* = rf. log. / f{r) dr. 



1 

En désignant par ^ une constante aibitraire, il viendra : 

(2) P' = lfy{r)dn 

or on a : 

$inPMH = -j— » 

ds 

m 

eu désignant l'angle MOx pai' 6; (1) donnera donc : 

P = 

(^2) donnera ensuite •: 

Kr' 



/dry ,' 



'Il 

dOj 
d'où : 



.^fe> 



' =fj,,.Ur. 



On en déduit : 



ÏJ'^^ 



. dr 

(3) de = - — 

** " /"(r) dr 



v/ ""^-X 
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Au point A, r = a; (2) donne p = ; donc la courbe est 
tangente en A au rayon OA. L'équation (3) montre que le 
problème est ramené aux quadratures. Désignons AOB 
par 9 et OB par 3, on aura, pour déterminer la constante K, 
l'équation : 






àr 



m dr 
Exemple. 



r f hr* -^a* 4- r' n 

.^ —dr./ ^[^^=75 
'^'* = -F-V r'(A-H)-a' - 

On peut intégrer et on trouve que la courbe est une épi- 
cycloïde. 



CHAPITRE X 

MOUVEMENT D'UN POINT MATÊTIEL SOUMIS A UNE FORCE 

CENTRALE. 

74. Théorème. — Si un point matériel est sollicité à 
chaque instant par une force constamment dirigée vers un 
centre fixe, ce point décrit une courbe plane dont le plan 
passe par le centre fixe, et les aires décrites autour du centre 
fixe par le rayon vecteur qui va du centre fixe au mobile, 
sont proportionnelles aux temps employés à les décrire. 

Prenons le point fixe pour origine de trois axes rectan- 
gulaires; soient X, Y, Z les composantes suivant les axes 
de la force accélératrice, dirigée constamment suivant la 
droite MO, dans le sens MO si Ton a une attraction, dans le 
sens OM dans le cas d'une répulsion. On a constamment, en 
désignant par x, j/, z les coordonnées du point M : 

X y z 
Les équations du mouvement du point M sont : 

^*^ 1^-^' dt'^^' IT'-^' 

On déduit de ces équations les combinaisons suivantes : 



/ 



(3) 



d*s d*tf „ -, d f dz dtj\ 

'dr*-'w=y''-'^=dt\yrt-'Jtj 

d^x d^z ^, _ d ( dx dz\ 
dt* dt^ dt \ dt dt) 

d*y dPx -^ ^ d f du dx\ 

''■d-yi?=''^-y^=dtVJt-yit) 

DESPEYROr». — Mécanique, 22 
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ce qui donne, en tenant compte de (4) : 



(4) 



dz\ 
-''dï) = 



\ Tt V dt 



dx 
dt 



dx\ 



0, 



0, 



d'où en intégrant et désignant par C, C, C trois constantes 
arJ)itraires : 



(S) 



^Tt'-dt-^' 

dx dz _„, 
dt dt ' 






dît dx 



On déduit des équations (5) la relation : 

Cx -hC'y -i- Cz=zO. 

Donc la courbe est plane et son plan passe par le centre 
fixe 0. Ce résultat pouvait être prévu à priori; il est évident 
que le mobile ne doit pas sortir du plan qui contient le 
centre fixe et la vitesse initiale. 

Si nous prenons le plan de la courjje décrite par le mobile 
pour plan des xy, nous aurons : 

X Y 



Fiq 157 



X y 






d^x _ 






(6) 



du dx 

''tt-^Tt='' 



^ Soient r et les coordonnées po- 

laires du point M, dont la position initiale est lil>, S Taire 
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(lu secteur M,OM, on aura : 

y 

- a? = r cos 0, y = r sin 0, 6 = arc ig » 

•1/ 

xdy — ydx , ,^ 
iZj' + y* w .■» 

L'équalion (6) s'écrira : 

(7) r' — = c. 



Or: 



donc (7) devient 



4t 
d^ = ^rMô, 



dl __c 
rf7 ""2' 



d'où : 
(8) 



et 

— . • 

m 

Donc Taire décrite par le rayon vecteur est proportion- 
nelle au temps. 

75. Réciproqitemknt. — Si la trajectoire est plane, et si 
le rayon vecteur mené du mobile à un point fixe du plan 
déeiit des aires proportionnelles au tempSy la force motrice 
est conslaminent dirigée vers ce point fixe. 

On a en eiïfet : 

et 



On en déduit 



^=2 



dy dx 

X -P- ^ y -— :=: C, 

dt ^ dt 
d'y d'x . 
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et par conséquent : 

X Y 

a?Y — yX=:0; - = -, 

X y 

dont la force est constamment dirigée vers le point 0. 

La proposition que nous venons de démontrer et sa réci- 
proque constituent le principe des aires. 

76. Expression de la vitesse, dans le mouvement produit 
par une force centrale. — On a d'une manière générale : 







Dans le cas actuel on peut éliminer dt par l'équation (7); on 
trouve : 

, rfr* + r*rfO' 

ce qui peut s'écrire : 

* 

(9) 

La vitesse se trouve ainsi exprimée à l'aide de r et -.- • 

Lorsque l'équation de la trajectoire sera donnée, sous 
la forme : 

* = F(e), 

on en conclura : 

v' = c^\ F* (6) H- F'«(e)j. 

77. Expression de la constante c à l'aide des conditions 
initiales du mouvement. — Cherchons, d'une manière géné- 
rale, les projections de v sur le rayon vecteur et une perpen- 
diculaire au rayon vecteur. Soient : 

MA = r, AMB = r,: 
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on a : 



dr . rdO 

cos Yj = ~ ; sin r. = -7— > 
ds ds 



d'où: 




ds dr . ds rdO 

(/^ rf« dt ds 

et par conséquent : 

(10) t^ CCS r, = ^ ; r sm tj = — . 

Ces fonnules sont importan- 
1^.158 J^A iQg Q^ pgyi jgg écrire en rem- 
plaçant df par : 

dt 

r 
f? cos r. = — c -TT- • 

-*- ' de 

(11) vsinr, = y 

La formule (14) peut être écrite autrement; soit p la 
distance du centre fixe à la tangente à la trajectoire au point M ; 
on a : 

(12) p = r sin r<. 

Donc, (41) pourra s'écrire sous cette forme très simple : 

(13) vp = c. 

Ainsi : Dans tout mouvement produit par une force 
centrale, la vitesse en un point quelconque est en raison 
inverse de la distance du centre fixe à la tangente. 

78. Expression de la force accélératrice. — Supposons 
que la force qui agit sur le point M soit attractive, c'est à 
dire dirigée suivant MO; désignons son intensité par mR, 
m étant la masse du point matériel; R sera la force accélé- 
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ratrice. Appliquons le théorème du travail, nous aurons : 



mr 



• -r- 




= trav. élém. de mtt. 

Soit M' un point de la trajectoire 
infiniment voisin de M, M' H per- 
f^* pendiculaire sur OM; le U^avail 
î élémentaire de mR est : 

— ffiR X MH = — mR dr. 



On aura donc : 



(14) 



d.v* = — iMr. 



Si la force, au lieu d'être attractive, était répulsive, on 
trouverait : 

d.i'» = -H 2Rrfr; 

de manière qu'on pourra appliquer dans tous les cas 
l'équation (14) en considéi*ant R comme positif dans le cas 
de la force attractive, et négatif dans le cas de la force 
répulsive. En difiérentiant l'expression (9) de v* on trouve : 



2 rf- - 



d^' 



rfO 



On a pris pour variable indépendante; on peut encore 
écrire : 



r' f r 



rfO' 



En reportant cette valeur dans (14), il viendra : 



(IS) 



r' \ r rfe» 
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Lorsque Téquation de la trajectoire sera donnée sous la 
fornie : 

on trouvera la force R immédiatement, par l'équation 
précédente. . 

Application de la théorie des forces centrales an monTement 

des planètes. 

79.^ Lois de Kepler. — Les lois du mouvement des 
planètes ont été déduites par Kepler des observations de 
Tycho-Brahé. Elles sont au nombre de trois : 

4^ Les planètes se meuvent dans des courbes planes, et 
leurs rayons vecteurs décrivent autour du centre du Soleil 
des aires proportionnelles au temps. 

2° Les orbites des pla^iètes sont des ellipses dont le Soleil 
occupe un des foyers, 

3° Les carrés des durées des révolutions sidérales des 
planètes autour du Soleil sont entre eux comme les cubes 
des grands axes de leurs orbites. 

On peut déduire de ces lois la force qui produit le 
mouvement des planètes. En rapprochant le principe des 
aires de la première loi de Kepler, nous voyons que la force 
qui relient chaque planète dans son orbite est constamment 
dirigée vers le centre du Soleil. 

Comme la trajectoire elliptique tourne toujours sa concavité 
vers le Soleil, il faut conclure que cette force est attractive, 
puisqu'elle éloigne toujours la planète de la tangente à son 
orbite, en tendant à la rapprocher du Soleil. 

La seconde loi de Kepler va nous permettre de déterminer 
la loi suivant laquelle varie l'intensité de cette force, avec 
les diverses positions de la planète sur son orbite. 

Soient AMA' l'orbite de la planète, S le centre du Soleil 



Fia. 160 
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qui est l'un des foyers de Tellipse, A A' le grand axe, A le 
point le plus rapproché de S, qu'on nomme le périhélie, A' 

le point le plus éloigné appelé 

aphélie, 2a le grand axe, 2c la 

jX distance focale, e l'excentricité 

égale au rapport -' SX Taxe 

polaire, w l'angle A SX, r le 
rayon vecteur M S, v l'angle 
AS.M, l'angle XSM; on sait 
que l'on a : 

P 




or : 



r = 



1 -t- e cos r' 



r = 6 — co, 



l'équation de l'orbite est donc : 







1 -+- ^ ces (8 










1 1 ^ ^ cos (0 


— 


<..) 




r p p 






On en déduit 


■ 










l r 

r "^ rfO' "" 


1 

p 


» 


et la 


formule (13) 


donne : 




1 


(16) 




P r' 







Or, pour une môme planète, c elp sont des constantes : 
donc la force qui retient chaque planète dans son orbite, 
varie en raison inverse du carré de la distance de celte 
planète au centre du Soleil. 

Soit T la durée de la révolution de la planète sur son 
orbite; c est le double de l'aire décrite pendant l'unité de 
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temps, i:ab est l'aire décrite pendant le temps T; on a donc 
à cause de la loi des aires : 



ou, à cause de : 



«=^' 



c» . . fl* 



(17) p='^'t' 
Si donc on met l'expression (16) de R sous la forme : 

(18) R = ^. 



ou : 

{<, = -• 
P 

on aura : 

4ï' a* 



V- T* * 

Pour une autre planète on aura de même : 
or la troisième loi de Kepler donne : 



donc : 






V' = '/ 



' Ainsi |x est le même pour toutes les planètes. Si nous 
nous rappelons que nous avons désigné par R la force qui 
agit sur la planète, divisée par la masse de cette planète, 
nous airivons à ce résultat : 

Une planète quelconque de masse m est sollicitée, dajis 
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Vune quelconque dé ses positions, vers le centre du Soleil, 

par une force dont l'expression est --f* jx étant le même 

pour toutes les planètes. 

Cette loi est démontrée pour une série de points compris 
entre des couronnes circulaires, ayant pour centre commun 
le Soleil, et pour rayons : 

a(l— é?), a{l + e); a'{l — e'), a' (1 4- é?')... 

La môme chose a lieu pour une série de zones comprises 
entre Mars et Jupiter et correspondant aux astéroïdes. 
Nous sommes donc conduits à admettre que, partout où 
se trouvera une particule matérielle de masse m, elle sera 
soumise à l'action d'une force dirigée vers le centra du 

Soleil, et dont l'intensité sera — r ' 
' r* 

Newton s'est proposé le problème inverse. 

80. Un point matériel de masse m est soumis constam- 
ment à l'action d'une force dirigée vers le centre du Soleil, 
et variant en raison inverse du carré de la distance; trouver 
sa trajectoire. 

Pour résoudre ce problème, désignons par —^ l'intensité 

de la force ; on aura pour la force R rapportée à l'unité de 
masse : 

(1) R = ^.- 

r- 

On a en général : 




On aura donc l'équation : 



, ,r.' 

1* 1 r 
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OU : 






rfe» 

d'où, en intégrant et désignant par e et « deux constantes 
arbitraires : 

(2) i - ^ = -ît «f cos (0 — a), 



r» 



(3) 



1 ^- (? cos (0 — a) 



On peut toujours supposer c > 0, en augmentant au 
besoin a de 180*^. 

Ainsi, la trajectoire est une section conique ayant pout 
foyer le centre du Soleil. 

81 . Détermination des trois constantes c, eeia, à l'aide 
des données initiales ô., r«, t;,, r^^; r^^ désigne Tangle que fait 
la vitesse initiale v^ avec le rayon vecteur initial r^. — 
L'équation (2) nous donne d'abord, pour l'instant initial : 



(i) 


1 = ^ CCS (0, — a), 

tir, ^ ' ^ 


la formule : 






H) 



l 

en y remplaçant 7 par sa valeur (2), nous donnera : 

(5) l'o CCS Ti, = - e sîn (0, — a). 

Si dans (4) et (5) on remplace c par : 

(6) c = r.r, sin t;„ 
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il viendra : 

r ' 

(7) e sin (0, — a) = — r, sîn r^o cos y;,, 

(8) e cos (0, — a) = ^-^r, sin' r; — 1, 

Les deux dernières formules déterminent sans ambiguilé e 
et a ; on en tire du reste : 

v^ Je?' 
e' — 1 = -^ r.' sin* r^, î^ r, sin* t;„ 

(9) 1 - «' = ^ sin. ,, (L^ - ,,.). 
ce qui montre que, si Ton a : 

V < -^» la trajectoire sera une ellipse, 
t?,* = — » — parabole, 

Tj' > -^> — hyperbole. 

Ainsi, la connaissance des orbites elliptiques des planètes 
nous a conduits à trouver l'expression de la force R = ~; 

mais nous voyons qu'un point matériel soumis à l'action de 
cette force peut décrire autre chose qu'une ellipse, il peut 
décrire une hyperbole ou une parabole; cela dépend des 
conditions initiales. 11 est remarquable que la nature de la 
section conique qui sera décrite par le mobile, ne dépende 
que de sa distance initiale au centre fixe et de sa vitesse 
initiale, et nullement de la direction de cette vitesse; en 
sorte que divers points matériels pai-tis d'un même point M„ 
avec des vitesses égales à i;„, mais dirigées d'une manière 
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quelconque autour du point M,, décrivent tous ou des 
ellipses, ou des hyperboles, ou des paraboles. 

Remarque. — Des formules (9) (n° 76) et (3) (n° 80), on 
tire aisément, en désignant par a le demi-grand axe de 
Torbite les relations suivantes : 



'•Mi-> 



en appliquant la dernière équation à Tinstant initial, on en 
conclut : 

cette expression est indépendante de r^.; de sorte que si 
divers points matériels partant d'une même position ini- 
tiale M, avec la même vitesse v^^ telle que Ton ait : 

t\* < -^^ 

ces points décriront tous des ellipses ayant le même grand 
axe. 

82. Orbites des comètes. — Kepler avait découvert les 
lois du mouvement des planètes, mais il ne savait absolu- 
ment rien sur les orbites djBs comètes ; c'est Newton qui 
trouva la nature de ces orbites. Voyant qu'en vertu de la 
loi d'attraction qu'il avait découverte, un corps peut déciîre, 
autour du Soleil comme foyer, une ellipse très allongée ou 
même une parabole, Newton fut amené à penser que les 
comètes décrivaient des ellipses très allongées et que, comme 
les planètes, elles n'étaient pas lumineuses par elles-mêmes, 
mais tiraient leur lumière du Soleil. Il put ainsi expliquer les 




âSO COURS DE MÉCANIQUE. 

principales circonstances de leur mouvement, les phéno- 
mènes de leur apparition, de leur disparition, leur visibilité 
seulement dans le voisinage du périhélie et lorsqu'elles étaient 

suffisamment voisines 3e la 
Terre. Newton remarqua 
en outre que dans la région 
BG où la comète est 
visible, l'ellipse diflérait 
très peu d'une parabole 
ayant le même foyer S et le 
même sommet A. Il fut 
ainsi conduit à penser que 
les comètes pouvaient aussi 
décrire des paraboles, ayant 
le Soleil comme foyer; il 
^'^N^ trouva bientôt l'oGcasiou 

''n^ d'appUquer ses idées sur la 

^^v nature de 1^ trajectoire dé- 

» '"- cri te par les comètes. Le 

14 novembre 4680, on aperçut une comète qui alla en se 
rappi'ocliant très rapidement du Soleil, et se plongea dans 
ses rayons le 5 décembre; le iti décembre suivant, ou 
vit sortir des rayons du Soleil une magnilique comète; 
Newton montra que les arcs observés MN, M'N' apparte- 
naient à une même parabole ; les deux comètes n'en faisaient 
qu'une. 

Depuis Newton, on a calculé les trajectoii'es parabolit|ues 
d'un très grand nombre de comètes, et on a toujoui-s 
trouvé un accord suffisant entre le calcul et les observa- 
tions; dans un petit nombre de cas, on a trouvé des 
ellipses bien accusées; c'est le cas des comètes périodiques; 
pour ces comètes périodiques, on a pu vérifier la troisième 
loi de Kepler, c'est à dire que si a, T, a', T', a\ T'... 
représentent les grands axes et les durées des révélations 



DYNAMIQUE. 

autour du Soleil de diverses comètes, on a : 



354 



"t 



ji ayant la même valeur que pour les planètes. 
On en conclut qu'une comète périodique quelconque de 

masse m, dans une quelconque de 

■Mi 

ses positions, est sollicitée par une 
force dirigée vers le centre du 

Soleil et égale à -p • 

Fîg.J62 Relativement aux comètes non 

périodiques, désignons par p, p\ 

p\.. les paramètres des orbites 

, de plusieurs de ces comètes, par 

1" "?' 9"* ^^^ ^^^*^^ décrites par 

les rayons vecteure de ces comètes 
*' pendant l'unité de temps, les ob- 

servations ont montré ql|e Ton a : 




rj 



n'» 



,»j 



;/ 



'ih 



\L ayant encore la même valeur que pour les planètes. C'est 
cette loi qui pour les comètes non périodiques remplace la 
troisième loi de Kepler. Il en résulte que cbacune de ces 

comètes est encore soumise à la force — r • 

83. Vérifications du principe de la gravitation universelle. 

— Si Ton réfléchit que le système planétaire est sillonné dans 
tous les sens par d'innombrables comètes, on voit que l'on 
peut admettre que : partout où pénétrera dans le système 
solaire un point matériel de masse m, ce point éprouvera 
Taction d'une force dirigée vers le centre du Soleil, et ayant 
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pour intensité — ,- » ;x étant toujours le même quel que soit le 

point matériel considéré ; c'est là ce que Ton appelle la force 
attractive du Soleil, et on peut dire encore : 

Que le Soleil attire une particule maiérielle quelconque 
proportionnellement à la niasse de cette particule, et en 
raison inverse du carré de la distarice de cette particule au 
centre du Soleil. 

Si, des planètes, nous passons à leurs satellites, nous 
trouverons que, les lois de Kepler étant à peu près obser- 
vées, dans le mouvement de ces satellites autour de leurs 
planètes, ces satellites doivent être attirés vers les centres 
de leurs planètes par des forces inversement proportionnelles 
aux carrés de leurs distances à ces centres. Prenons, par 

exemple, le système for- 
h^ . 163 jïié par Jupiter et ses qua- 

^^ tre satellites; soient A 
un de ces satellites, m sa 
masse, M celle de Jupi- 
ter, J; dans chacune de 
ses positions le point A sera soumis à l'action d'une force AB 

dirigée vers le point J, et ayant pour intensité =iy i*' ayant 

JA 

la même valeur pour les quatre satellites. Ainsi, Jupiter 

attire chacun de ses satellites proportionnellement à sa. 

masse, et en raison inverse du carré de la distance de 

ce satellite au centre de la planète. Jupiter et son satellite 

sont aussi attirés vers le centre du Soleil S par des forces 

avant pour intensités : =T ' p^ ' Les forcçs accélératrices 

^ dJ dA 

correspondantes seront : 

. ^ . et ^ •. 
SJ SA 
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comme JA est très petit devant JS, ces forces accélératrices 
seront à très peu près égales en intensité et en direction; 
ces forces auront donc seulement pour effet d'imprimer un 
mouvement de translation au système forijié par Jupiter et 
ses satellites, de manière que les mouvements des satellites 
autour de la planète seront à peu près les mêmes que si la 
planète était immobile. 

Ce que nous venons de dire pour Jupiter et ses quatre 
satellites, s'applique à Saturne et ses huit satellites, à Mars 
et ses deux satellites. 

La Terre n'a qu'un satellite, la Lune, dont l'excentricité 

de l'orbite n'est pas très grande, puisqu'elle n'est guère 

1 

que j^; on montrera de même que la force accélératrice qui 

retient la Lune dans son orbite autour de la Terre est : 

mais, l'excentricité de l'orbite de la Lune étant faible, r ne 
varie pas beaucoup pour les diverses positions de la Lune ; 
r ne diffère donc pas beaucoup de a, et on ne peut guère 
conclure que ceci, en faisant dans l'expression précé- 
dente r = a : 

La Lune est attirée constamment vers le centre de la Terre 
par une force qui, divisée par la masse de la Lune, est égale 
en moyenne à : 

Nous n'avons plus ici la vérification qui se présentait pour 
Mars, Jupiter, Saturne et Uranus, qui ont plusieurs satellites, 

et consistant en ce que -^^ a la même valeur pour tous 

les satellites d'une même planète; mais nous allons indiquer 
une autre vérification, au moins aussi importante. 

Despeyroits. — Mécanique. 23 
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Rappelons d'abord que pour la Lune 

T = 27J- 7'»- 43ni. = 393i3m- = 39343 X 60«- 

Appelons p le rayon terrestre; on a à peu près a = GO? ; 
donc : 



Or: 
donc : 



47;'.60p _ 4x*p 
■" 60». 39343* "" 60.39343'" 

27:p=: 40000000"-, 
2ic.400 00000_ ' 



60.39343' 

C'est Taccélération qui correspond à la force d'attraction 
exercée par la Terre sur la Lune. En admettant la loi de 
Newton, Taccélération de l'attraction de la Terre, sur un 
corps placé à sa surface, c'est à dire 60 fois plus près du 
centre de la Terre que la Lune, sera : 

R X 60» = 9«,74. 

Or, Taccélération g due à l'action de la pesanteur est 9™, 81, 
nombre différant très peu du précédent. Pour arriver à ce 
résultat, nous avons supposé que l'orbite de la Lune était 
circulaire ; nous avons négligé aussi certaines causes secon- 
daires telles que la différence d'attraction du Soleil sur la 
Terre et la Lune, etc. Quand on tient compte de toutes ces 
circonstances, on trouve une identité rigoureuse entre les 
deux nombres. Il en résulte donc que : 

La force qui retient la Lune dans son orbite, n*est autre 
chose que la pesanteur terrestre, affaiblie en raison inverse 
du carré de la distance. 

Ainsi, la loi de variation de lattraction qui, dans le cas de 
planètes accompagnées de plusieurs satellites, était prouvée 
principalement par la troisième loi de Kepler, est démontrée 
pour la Lune, par la comparaison de son mouvement avec 
celui des corps pesants à la surface de la Terre. 
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L'analogie nous porte évidemment à admettre la même 
loi pour les planètes qui, comme Mercure et Vénus, 
n'ont pas de satellites ; nous sommes donc conduits à ce 
résultat : 

Chacun des corps de notre système planétaire exerce sur 
une particule matérielle une attraction proportionnelle à la 
masse de cette particule, et variant en raison inverse du 
carré de la distance. 

L'attraction s'exerce sur toutes les parties des corps. Cela 
est prouvé dans le cas d'une planète particulière, la Terre. 
On démontre en effet que les corps tombent tous de la même 
manière dans le vide ; on peut diviser un corps en un nombre 
quelconque de fragments, chacun de ces fragments tombe de 
la môme manière que le corps entier ; la pesanteur s'exerce 
donc sur chacun d'eux, et est pour chacun d'eux proportion- 
nelle à sa masse ; or, la pesanteur n'est qu'un cas particulier 
de l'attraction ; nous sommes donc conduits à admettre que 
le Soleil attire également toutes les parties de matière ayant 
des masses égales. Les planètes, attirant leurs satellites, 
doivent attirer le Soleil, et toutes les parties du Soleil. Newton 
a été conduit ainsi à formuler la célèbre loi de la gravitation 
universelle. 

Dans le système composé du Soleil, des planètes, de leurs 
satellites et des comètes : 

Deux molécules quelconques s'attirent proportionnel- 
lement à leurs masses et en raison 
Ficj.164 inverse du carré de la distarice. 

I ^ <^ 1 ^ Soient M et M' ces deux molécules, 

m et m' leurs masses, f un coefficient 
constant pour tout le système planétaire ; M sera attiré vers 
M' par la force MA, M' vers M par la force M'A' ; on aura : 

MA = M' A' =4^. 

MM' 
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Applicàliont de la théorie des forces oentralet. 

84. i^ Question. — Un point matériel décrit une courbe 
plane donnée, sous l'action d'une force constamme)it dirigée 
vers un centre fixe situé dans le plan de la courbe; on 
demande de trouver Veocpression de la force; celle de la 
vitesse, et la loi du mouvement du point sur sa trajectoire. 

Soit R la force accélératrice, c la constante des aires ; nous 
nous servirons des formules : 




(A) 

( <p i ) 

(C) d.«?» = — 2Rrfr. 

On tirera de l'équation de la courbe donnée r en fonction 
de 0, ou 6 en fonction de r, et on substituera dans les 

• 

formules ci-dessus, qui donneront v' et R en fonction de 6 ou 
de r. En substituant de même dans l'équation : 

(D) cdt = r'dO, 

on aura 6 ou r en fonction de f, par une quadrature. 

On pourra déterminer la constante c, si on connaît la 
vitesse en un point de la courbe ; on se servira pour cela de 
la formule : 

(E) ' c = rtsinTt. 

85. Exemple. — La courbe donnée a pour équation : 

(1) r"* = a* CCS mô. 

On en tire : 

a" sin mô dô = — r* - * dr, 
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a" sin.me = Ka** — r »-, 



(2) ,o=.zn!^, 

et par conséquent : 



r k'a»"» — r** 



({6 |.w+i 

La formule (A) donnera donc : 



ou bien : 

(3) »'-,.... 



c*a*" 



9 



... ca'' 

(4) = 



»m4-l 



En appliquant ensuite la formule (C) à Fexpression (3) 
de t;', il vient : ' 



-(2m + 2)^3(tr = -2Rrfr, 
d'où : 

(î>) * = — j^rTTTi 

Applications. — 'P m =1. L'équation de la courbe est : 
r = a cos 6 ; c'est une circonférence sur laquelle se trouve 
le centre fixe ; on trouve : 

ca -, 2c' a* 

La force est attractive. 
,2* m = — 2. L'équation de la trajectoire est : 

a* = r* cos 20 = a?' — v'. 
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C'est une hyperbole équilatère dont le centre coïncide avec 
le centre fixe ; on trouve : 

c « — C 

La force est répulsive et son intensité proportionnelle à la 
distance. 
3** m = 2. L'équation de la trajectoire est : 

r' = a* ces 20. 

C'est une lemniscate, dont le centre coïncide avec le centre 
fixe; on trouve : 

La force est attractive. 

86. 2« Question. — Un point matériel décrit une trajec- 
toire sous l'action d'une force dirigée constamment vers un 
centre fixe; l'expression de la vitesse en fonction de la 
dislance r du mobile au centre fixe est connue. On demande 
de trouver V eoopression de la force et l'équation de la 
trajectoire. 

On donne : 

La formule (C) donnera : 

(2) R = -o(r)?'(r). 
I^ formule (A) donnera ensuite : 

fl'oii : 

. j crfr 

(3) ± rfô = ,, , . 
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Le problème est ainéi ramené aux quadratures. 
Application : 

r* 

m 

La force est attractive ; la formule (3) donnera ensuite : 



A désignant une constante arbitraire ; on trouve une spirale 
logarithmique, ayant pour pôle le centre fixe. On aurait pu 
le voir immédiatement; la formule (E) donne en effet dans 
le cas actuel : 

a sin Ti = c, , 
d'où : 

t; = constante. 

87. 3® Question. — Un point matériel décrit une trajec- 
toire sous Vaction d'une force dirigée constamment vers un 
centre fixe; l'intensité de cette force est une fonction connue 
de la distance du mobile au centre fixe; on demande de 
trouver l'expression de la vitesse et de l'équation de la 
trajectoire, . 

Soit R l'intensité de la force • divisée par la masse du 
mobile, on aura : 

R = f(r). 

f étant une fonction connue. Soient r^, v^, yj^ les valeurs des 
quantités r, t;, r^ à l'instant initial, on aura : 

et l'équation différentielle de la trajectoire sera : 



(2) 
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son intégrale générale contiendra deux constantes arbitraires 
que Ton déterminera en écrivant que pour 6 = e, : 



r =vro et 



On aura ensuite : 

(3) v' = v.'-ifj{r)dr, 

r« ~ = dr ct=f rVe. 
c Je. 



2® Méthode. — On emploie la formule (3) dans laquelle 
on remplace v* par : 



on trouve ainsi : 



■ u . m 



±c ' 



= y/v^~-2fj(r)âr. 



Résolvant par rapport à d6 et intégrant, il viendra : 

cdr 



(4) e - 6. =£ ± 



9 



formule dans laquelle c est égal à : 

fo t?o sin t;,. 

Si vio < 5' on prendra au début le signe +, car r commence 
par croître ; 

Sitio > 5» on prendra au début le signe — . 

On est ainsi ramené aux quadratures, pour obtenir 
l'équation de la trajectoire. 
La première méthode, dans laquelle on a à intégrer une 
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équation du second ordre paraît plus compliquée; elle 
peut cependant conduire dans certains cas à des résultats 
plus simples; c'est ce qui arrive notamment dans le cas 

de f{r)=^ déjà examiné, et dans le cas de : 

dans ce cas l'équation (2) devient : 

ép. - 
r 



\c* ) r dO» 
On a d'ailleurs. dans tous les cas : 

Il y a lieu de considérer trois cas : 



1° 
alors : 



^-1 = 



n\ 



. =n - • 
dO» r 

L'intégrale générale de cette équation est, en désignant 
par A et B deux constantes : 



W 



r 



Pour déterminer les constantes, faisons passer l'axe 

polaire par la position initiale du 
Kg. 165 fi j^qJjJj^ . ^YoY^ Oo = 0. 

/ / En faisant dans l'intégrale = 0, 

/ \y on aura pour déterminer les cons- 
"• tantes une première équation : 



(P) 



- = A + B. 
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Prenons la dérivée par rapport à de l'équation (2), il 
viendra : 

remplaçant dans cette équation r par r, et 6 par zéro, il 
viendra, en ayant égard à la relation : 



i^rX-^ 



v;«f 



— 1 

(y) -— cotgtj, = n(A— B). 



r. 



Les deux équations (?) et (y) déterminent les constantes A 
et B. Remplaçant A et B par leurs valeui's dans (a), on aura 
réquation de la trajectoire : 

^> = e'« (i - ^) + .-• (i H- ^y 



r = 






en9 ^ g-»Ô QQ^^ ^^ ^^nQ _ ^-«6) 



n 

Il n'entrera qu'une exponentielle si : 

COtg t), = ± ». 

Soit d'abord cotg T^^ = + n, nous aurons : 

r 

On a la spirale logarithmique. 
Si cotg tj, = — n, il viendra : 

r 

r =: f\ e^"^. 
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On a encore une spimle logarithmique, mais dans ce cas 
le mobile se rapproche constamment de Torigine. Cherchons 
dans ce cas le temps nécessaire au mobile pour aller de M, 
au centre fixe. Pour c,ela nous remarquerons que Ton a : . 



1 


r'do = cdt. 


ou 


• 




To* éî-*"® de = cdt. 


et en intégrant : 






c^_^;(l e-^'\ 



Par conséquent le temps T nécessaire au mobile pour 
^Uer de M, en Oj qui s'obtient en faisant = oo , est : 



r ' — fi 



T — ^ . — 



inc ïi\ ces t)o 
Ce temps est fini. 

Supposons eiifin tj, = 5 • En introduisant cette hypothèse 

dans l'expression générale de r, on a : 



r = 



«ô i_ i»— «61 



On a une spirale. — Cherchons encore le temps nécessaire 
au mobile pour aller de M, en 0. Nous aurons : 

ou, en intégrant : 

ent i 1 

Le temps T est ici : 

r * 

en 
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2® cas :^i — 1 = — n\ On a alore : 

ou, en intégrant : 

1 

- = A cos »6 -♦• B sin »0, 

dont la dérivée par rapport à 6 est : 
— 1 /dr 



(— j = — nA sin.nO + «B cosnô. 



Ces deux dernières équations nous serviront à déterminef 
les constantes A et B, en remarquant que pour = 0, 
r = r^', tious aurons : 

-=A, -— cotgtî, = nB, 

et par conséquent : 



Posons : 



r i 

— = cos «ô cotg r.o sin »ô. 



— r cotg. IQo = tg »)m 



nous aurons : 



r, , sinnXsinnO co4n(6 — X) 

- = cos nO H r — = ■ 1 

r cosnX cosnX 



r, cos n\ 



cos n (0 — X) 
Posons : 

e = X -h Oj, 

il viendm : 

a 



r = 



cos n 0, 
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courbe facile à construire, et qui a une asymptote. 
3e cas : 1 — 1 = 0. 
On a alors : 

- = AO + B, t;; = A. 

r r rrfO 

Les constantes sont faciles à déterminer. On a : 

B = -' A =-— colgt;., 
'0 '0 



par conséquent : 



^• = l-ecolgY;„ 



r = 



1 — 6 COlg Ti^ 

équation d'une spirale hyperbolique. 



88. Autre application. R =— • 



On a : 



fMr = -J^ (-1, _ -L,) 



et par conséquent, en appliquant le principe des forces vives : 



t?* = t?/ — 



(n - 1) r, 

1 

Posons - = z, il viendra : 

e 



^--i + w — lr— ' " Lr' \ de / J* 
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dz 



t 



=£. 



f 71 — 1 n— 1 



On peut effectuer complètement les intégrations lorsque 
n est égal à l'un des nombres : 2, 3,-1. Nous allons 
traiter d'une manière particulière le cas de n = — 1, 
autrement dit nous allons nous proposer de ti'ouver le 
mouvement d'un point matériel attiré ou repoussé par uu 
centre fixe proportionnellement à la distance. 

En désignant par nV la force attractive rapportée à l'unité 
de masse, on a les équations : 

On peut intégrer séparément ces équations, ce qui donne, 
en désignant par A, B, C, D quatre constantes arbitraires : 

a; = A ces w^ + B sin nty 
' y = Ccos nt + î) sin ni. 

Détermination des constanteB. — Soient x^^ les coor- 
données initiales du mobile^ v^ cos a, et v, sin a, les j)ro- 
jections de la vitesse initiale sur les axes. On aura : 

n 



n 



et par suite : 



Vn cos a* . 

X =:Xo COS nt 4- -2 2 sm nt, 

n 

i\ sin «0 . 

V = -^ ^sin nt. 

n 
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On lire de là : 

X sin «0 — y cos «0 
cos nt = . » 

sin M/ = — ^ — 1 
t?o sin «0 

et par conséquent Téqualion de la trajectoire est : 

wV ^ (a? sin «p — y cos ap)' _ gjjjt ^^^ 



W TT-*- 



r»» ar 







équation d'une ellipse dont le point fixe est le centre et 
dont les deux droites 

y = 0, y = a? tg «p 

constituent un système de diamètres conjugués. Ces droites 
sont le rayon vecteur initial et une parallèle à la vitesse 
initiale. 

*La durée T = — de la révolution du mobile sur Tellipse 

qu'il parcourt est entièrement indépendante de sa vitesse 
initiale. 

2^ Cas de la répulsion. Il = nV. On a alors : 

d^x , .d^y 

j^ = n-x; -,=n^y. 

(5) a?=:Ae»' + Be-*'; y = C^"' 4- De»'. 

On déterminera les constantes A, B, C, D à Taide des 
conditions initiales, on tirera ensuite de (5), en y regardant 
e** et e""' comme inconnues, des expressions de la forme : 

e"« = La; + My, 
e-"' = L'a?-HM'y; 

en multipliant ces deux expressions, on trouvera l'équation 
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de la trajectoire : 

l=(La? + My)(L'a?4-M», 

équation d'une hyperbole dont les asymptotes sont les 
droites : 

Mouvetyïent d'un point matériel attiré proportionnel- 
lement à la disla)ice par uti nombre quelconque de ce7itr€s 
fixes. 

^ Soient MB, la force 

produite par le centre 
A„ dont les coordon- 
nées sont a„ 6„ c„; 
M B, la force produite 
pai' le centre A„ ...; 
m,, m„... les masses 
— ^ de ces centres. Nous 
avons par hypothèse : 

» 

MB| = jj..mj.MA„ 
MB, = ;jL.m,.MA„ 



Fiq. 166 




Nous aurons pour la projection de la force MB, sur Ox : 

-! = ;x.m,. (fl, — X). 



ji.m, MA, X 



MA, 



Donc : 



Ç^ = i^ 2m, (a, -x)=^ 2m,fl, -^x 2m,. 



m 



Soient A„ B„ C, les coordonnées du centre de gi-avité G 
des centres fixes, on aura : 

2m,a, = A, 2m„ 
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d'x 
dp 


= ^ V m, (A. 

m 


-X), 


d'y 
dp 


— '^ 2 1», (B, 
m 


~y), 


d's 
dp 


- •* S »i, (G, 


--). 



Tout se passe comme si le point M était attiré proportion- 
nellement à la distance j)ar le centre fixe G affecté de la ^ 
masse M = -m,. Donc le mobile décrira une ellipse ayant 
ce point pour centre. 



DESPEVnot'S. — Màranique. 2i 



NOTES 



DE ]m:^^ i3A.iî,botjx 



NOTE I 

SUR LA COMPOSITION DES FORCES EN STATIQUE. 

Dans un Mémoire de 1*726, qui fait partie du tome I des Commentaires 
de Sain^Péiersbourg, Daniel Bernoulli examine la démonstration par 
laquelle Newton et Varignon ont déduit la loi de la composition des 
forces de celle des mouvements qu'elles produisent. Il critique cette 
démonstration et lui reproche, en particulier, de s'appuyer sur des 
vérités contingentes, c'est à dire empruntées à rexpérience : ^Nihilin 
nia demonstratUme^ dit- il, ni yulsum rejicio, sed quœdam ut obscura, 
quadam ut non necessario vera. » Et, après un examen détaillé des 
objections qu'on peut faire, suivant lui; à la marche suivie par Newton, 
il passe à son objet principal, qui est de donner une démonstration 
géométrique de la composition des forces. 

Sans donner une analyse complète des remarques de Bernoulli, on 
peut cependant observer que sa démonstration n'est pas aussi 
géométrique qu'il le suppose. Comme celle de Newton, elle repose sur 
des principes empruntés à l'expérience et particulièrement sur la notion 
même de résultante. Il est vrai qu'elle n'emploie pas la composition 
des mouvements ; mais, en revanche, elle ne peut pas être étendue, sans 
explication nouvelle, au cas oii les forces agissent sur un point en 
mouvement (i). 

Quoi qu'il en soit, la marche suivie par D. Bernoulli a eu de 

(*) En supposant, en effet, la rôsuIUinte trouvée en Sia(i({ue, voici comment on peut 
raisQnner dans le cas où le point est un niouvemenl: Étant données deux forces P, (J 
agissant sur un point matériel A, introduisons deux forces — P, — et la force R qui 
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nombreux imitateurs. La Statique est souvent enseignée seule ou 
indépendamment de la Dynamique, et elle repose tout entière sur la 
loi de la composition des forces. Il était donc naturel de rechercher 
une démonstration de cette loi, uniquement déduite de la considération 
de réquilibre^ et cVst ce que n^ont pas manqué de faire de nombreux 
géomètres. 

Pour tout ce qui concerne la comparaison de la méthode de 
Bernoulli avec celle de Newton, ainsi que les démonstrations 
analogues à celles de Bernoulli parues avant Lagrange, en pourra 
lire la Notice sur la loi du parallélogramme placée au commen- 
cement de la Mécanique Analytique, Parmi les divers écrits cités par 
Lagrange, nous signalerons surtout le Mémoire de d^AIembert, dans 
le tome I des Opuscules Mathématiques, oii la démonstration, un peu 
longue, de Bernoulli se trouve ramenée au dernier degré de simplicité. 

Il est aujourd'hui peu de Recueils scientifiques oîi Ton ne rencontre 
au moins une démonstratfon de la règle du parallélogramme. Le 
premier chapitre de la Mécanique Céleste en contient une qui repose sur 
remploi des infiniment petits. Poisson, dans sa Mécanique Rationnelle, 
en donne une autre qui conduit à une équation fonctionnelle. On 
trouve encore, dans la dernière édition de la Statique de Monge, une 
démonstration due à Cauchj et reproduite dans le tome I des Exercices 
été Mathématiques y 1826. MObius en fait connaître une autre, fort 
curieuse, dans sa Statique. Celle que contiennent nos Traités de 
Mécanique est très simple, mais elle repose sur un principe de la 
statique du corps solide; on Fattribue, je crois, à Ampère. Enfin, pour 
borner là notre énumération, citons encore, dans le Journal de LiouvUle^ 
tome I, la démonstration de M. Aimé, qui se rapproche de celle de 
D. Bernoulli etn*offre aucun avantage sur celle-ci, telle qu'elle a été 
présentée par d'Alembert. 

Ces différentes démonstrations reposent sur des principes qui leur 
sont communs, et sur d^autres qui sont propres à chacune d'elles. G*est 
ainsi que les unes admettent que la direction et la grandeur de la 

leur forait équilibre. L'élat, c'o3l à dire le mouvemcnl du point, ne sera pas changé. 
Supprimons les groupL'3 P — P, Q — ; il reste lu force R, qui peut, par c*onsc(|ueut, 
reni])lacer les forces P, ij. Maiseo principe, ipi'ou^peul ajouter ou supprimer sur uu 
point matériel en mouvement des forces qui se feraient équililiro sur le ])oint au n*i»oîv, 
n'est au fond qu'un cas particulier de hi loi de la composition des mouvements produits 
par les forces. 
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résultante varient d'une manière continue avec la grandeur et la 
direction des composantes ; d'autres supposent seulement que la résul- 
tante est dirigée à Pintérieur de l'angle forûié par les composantes, etc. 

Je me suis proposé. de reprendre l'étude de cette question en la 
traitant comme un problème de pure Géométrie, ce qu'elle est au fond ; 
et en tachant de conduire la démonstration de manière à bien mettre 
en évidence quelles sont les hypothèses qu'on peut rejeter et celles 
qu'il est nécessaire d'adopter. Je commencerai donc en admettant les 
hypothèses communes à toutes les démonstrations et en me proposant 
le problème de Géométrie suivant : 

Étant données n lignes OA,, 0A„ ..., OA», ayant leur origine en 
un point 0, déterminer pour ces lignes une loi de composition d'après 
les conditions suivantes : 

I. La résultante totale, unique et déterminée, demeurera invariable , 
quand, à quelques-unes de ces lignes, on substituera leur résultante 
partielle. Elle sera indépendante de Tordre dans lequel auront été faites 
les compositions partielles. 

II. Elle sera aussi indépendante de l'orientation du système dans 
l'espace, c'est à dire qu'elle se déplacera en formant avec les lignes un 
système invariable quand on leur imprimera un déplacement quelcon- 
que autour du point 0. 

Dans cette manière de poser la question, il est nécessaire de bien 
prouver les points qui paraîtraient le plus évidents s'il s'agissait 
réellement de forces ; la conclusion aura d'autant plus de valeur qu'on 
aura moins admis de conditions pour l'obtenir. 

Il résulte d'abord des deux hypothèses admises que la résultante OC 
de deux lignes égales et directement opposées est nulle. En effet, le 
système des lignes A, OB ne change pas : 1^ par une rotation autour 
de AOB d'un angle quelconque; 2^ par une rotation de 180 degrés 
autour d'un axe Ox perpendiculaire à AOB, qui amène OA sur OB 
et OB sur OA. Ces rotations ne devraient donc pas changer la 
direction de la résultante, ce qui est impossible. Il faut donc qu'elle 
soit nulle. 

Réciproquement la résultante de deux lignes OA, OB n'est nulle 
que si elles sont égales et directement opposées. Supposons, en effet, 
que deux lignes OA, OB aient une résultante nulle. Considérons le 
pystème des trois lignes O A, OB et OB' égale et directement opposée 
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à OB. La résultante de ces trois lig:nes est OA; mais, comme la 
résultante de OA et de OB est nulle, elle est aussi OB'. Comme, 
d'après la condition I, ih ne peut y avoir deux résultantes diffé- 
rentes, il faut que OB' soit égale et parallèle à OA et de même seiis 
qu^elle, d'est à dire qu'il faut que OA, OB soient égales et de sens 
opposés. 

En second lieu, la résultante de deux lignes OA, OB est nécessai« 
rement dirigée dans leur plan, car soit 00 cette résultante : deux 
ligues OA', OB' égales et opposées à OA, OB doivent avoir pour 
résultante OC égale et opposée à 00. En effet, la résultante de G A, 
OB, OA', OB' est nulle; il faut donc qu'il en soit de même de la 
résultante de OC et de OC et, par conséquent, que OC et OC soient 
égales et opposées. 

Or, si l'on fait tourner OA, OB de 180 degrés dans leur plan, elles 
viennent s'appliquer sur OA', OB'; il faut donc que ÔC vienne 
s'appliquer sur son prolongement OC, ce qui exige que OC soit dans 
le plan BOA. Ainsi : 

La résultante de deux lignes est contenue dans le plan de ces deux 
lignes. 

Ce point étant admis, soient P, Q deux lignes appliquées au point O ; 
adjoignons-leur une troisième ligne quelconque R non située dans leur 
plan et cherchons la résultante S de ces trois lignes. Soient H' la 
résultante de P et Q, Q' celle de P et li, P' celle de Q et de R. Oa 
aura S en composant soit P et P', soit Q et Q', soit R et R'. D'où il 
suit que les plans de P et P', de Q et Q', de R et R' doivent se couper 
suivant une même droite. On aura donc, d'après un théorème connu 
relatif à l'angle trièdre, 

sin R'OP si n P'O Q sin Q'OR _ __ 
sin R'OQ sin P'OR sinQ'OP "~ ~~ ' 

sin R'OP _ sin P'OR . sin Q'OR 
sin Q OR' "" sÏÎTp'Ô^Q ' sin Q'OP' 

Supposons OR perpendiculaire au plan POQ. Le rapport -; 

ne dépend que des forces R et Q et de leur angle qui est supposé droit. 
Il est donc une fonction de R et de Q, ^(R, Q). De même le rapport 
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Fîg.167 



sinQ'OR 
semblable ~ — -, ^— est la même fonction de R et de P On a donc : 
sm Q'OP 

sin R'OP _ 9(R, Q) 
sinQOR' ^ 9 (R, P) ' 

ou, en donnant îi R une valeur numérique 1, par exemple, 

sinR'OP _ ç (Q) 
sinQOR' '"JIp)' 

Cette équation exprime que, si Ton porte la longueur o (P) sur P 

dans le sens de P ou en sens con- 
traire, suivant que 9 (P) est positif 
ou négatif, et de même ^(Q) sur 
Q, la résultante est en direction la 
diagonale du parallélogramme cons- 
truit sur 9 (P) et 9 (Q), 
J*ajoute que la diagonale sera, 
f^*^ \^ ^-^ \. en grandeur, égale à la fonction 

'"*/) ? (^') ^® ^* résultante R'. 

Soient, en effet, (Jlç. 167) P, Q, 
R trois lignes dont la résultante soit 
nulle. Chacune sera égale et opposée à la résultante des deux autres. 
Prenons : 

0A = 9(P). 0B==9(Q), 00=9(R); 

OP sera, en direction, la diagonale du parallélogramme construit sur 
OB, OC ; OR la diagonale du parallélogramme construit sur Oâ, OB. 
On a donc : 

OD=:BE = OC, ou 0D = 9(R). 

Comme R est la grandeur de la résultante des deux lignes P, Q, on 
voit que la diagonale du parallélogramme construit sur 9(P), 9(Q) a 
pour grandeur 9 (R), comme nous l'avions annoncé. 

De tout ce qui précède résulte la loi de composition suivante : 

Étant données » lignes P,, P„ ..., P„, la loi de composition la plus 

générale satisfaisant aux conditions I, II sera la suivante. On choisira 

une fonction 9(57) et l'on portera des longueurs égales à 9(P,), 9(Pj), ..., 

9 (Pn) respectivement sur P„ P„ ..., P,„ dans un sens déterminé par le 
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signe de chacane de ces fonctions. On composera toutes ces lignes 
d'après les règles du polygone' des forces, c^est à dire en les portant 
successivement les unes à la suite des autres; le côté qui fermera ee 
polygone donnera la direction de la résultante R, et il sera égal en 
grandeur ik 9 (R) . 

Ajoutons que, pour que R soitr bien connu, il faut qu^on puisse le 
déduire sans ambiguïté de la valeur de 9 (R). Remarquons aussi que 
la loi de composition ne sera pas changée si, à la place de 9 (^), on 
prend ni<^{a!)y m étant un nombre quelconque. 

Les deux conditions I, II ne suffisent donc pas à nous conduire 
seules aux lois de la composition des forces. Nous ajouterons Thypothèse 
suivante, qui est admise dans toutes les démonstrations de la loi^du 
parallélogramme et sur laquelle repose la définition même de la 
grandeur d'une force. 

III. La loi de la composition des lignes doit se réduire à celle de 
l'addition algébrique pour des lignes de même direction. 

Voyons les conséquences de cette hypothèse sur la forme de la 
fonction 9 (P). 

Considérons deux lignes quelconques P, Q, de même direction et de 
même sens, et d'autres lignes quelconques S, T, ... Dans le polygone 
des lignes résultant de la composition figurent deux côtés parallèles, 9 (P) 
et 9 (Q). Mais, si l'on compose P, Q en une autre ligne P 4- Q, les 
deux côtés 9(P), 9(Q) seront remplacés par un seul 9 (P -+- Q), qui 
leur sera parallèle. Comme la résultante totale ne doit pas être changée, 
illfaut que l'on ait : 

ç(P + Q) = ç(P)+ç(Q). 

Ainsi cette équation fonctionnelle est la traduction de notre nouvelle 
condition III. 

On sait résoudre l'équation précédente en supposant 9 (P) continue. 
La fonction qu^on obtient alors est : 

9(P) = aP. 

Mais nous allons mofltrer que, en supposant 9(P) simplement positif, 
on arrive au même résultat. 
En eflet, de l'équation : 

9(P4-Q)-9(P) = 9(Q), 
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on déduit que la fonction ç(^), si elle est positive, est toujours 
croissante. D*ailleurs c'est une conséquence bien connue de Téquation 
fonctionnelle, que Ton a : » 



'©=^")• 



c*est k dire ç (x) =z aXy pour toutes les valeurs commensurables de x. 

La fonction étant croissante, la même formule conviendra aussi 
évidemment, sans qu^il soit nécessaire de la supposer continue, pour 
les valeurs incommensurables de x (^). 

D'après une remarque faite plus haut, on peut diviser par a et 
prendre 9 {x) = x, ce qui conduit à la loi du parallélogramme. 

Ainsi, pour obtenir cette loi, il faut ajouter aux trois hypothèses 
déjà faites Tune des deux suivantes : 

IV, ç (P) est toujours positif, c'est à dire 9 (P) et 9 (Q) sont de même 
signe. 

IV a. ç (P) est une fonction continue. 

Examinons la signification mécanique de ces deux hypothèses. 

IV. Si 9 (P) est toujours de même signe, la résultante des deux 
forces P, Q sera toujours dirigée dans leur angle. 

IV„. Si 9 (P) est continue, la direction de la résultante et sa grandeur 
seront des fonctions continues des deux forces. 

Ainsi il faut admettre l'une ou Tautre des deux hypothèses qui 
précèdent pour obtenir la loi connue de la composition des forces. 

Aucune démonstration n'échappe aux conditions que nous avons 
posées ici. Celle de Bernoulli modifiée par d'Alembert paraît encore la 
meilleure au point de vue du moindre nombre des hypothèses faites, 
et aussi parce qu'elle n'emploie que des constructions planes. Il nous 
semble que, en écartant des distinctions tout à fait déplacées dans un 
enseignement, on pourrait tirer des lignes qui précèdent un moyen 
assez simple d'obtenir en Statique la loi de la composition des forces. 

p p "^ i 

(«) Car, soit w une incommensurablo comprise entre - ef^^^ » on aura : 

q q 

f (a) sera donc comprise entre deux grandeurs ayant pour limite a a. 



NOTE II 



RELATIVE A DEUX THË0R£MES DE LAGRANGE 
SUR LE CENTRE DE GRAVITE. 

Une intéressante Communication de M. Laisant à la Société Mathé- 
matique de France (^) a trait à deux remarquables théorèmes qui, 
depuis Lagrange, ont été étudiés par différents géomètres. Poinsot 
les a donnés dans sa Statiquey et Jacobi, après les avoir établis dans 
sa Mécanique Analytique (p. 2^), en fait un usage important dans les 
considérations qu^il développe sur la stabilité du système du monde. 

JMndiquerai ici comment j'ai démontré, dans mon enseignement, les 
propositions ou plutôt la proposition de Lagrange (car le premier 
théorème de Lagrange n'est qu'un cas particulier du second). Bn 
développant une remarque de Leibnitz, on est conduit, en même temps 
qu'au théorème de Lagrange, à un nouveau mode d'exposition de la 
théorie du centre des forces parallèles. 

On sait que, étant données trois forces concourantes qui se font 
équilibre, leur point commun d'application est le centre de gravité du 
triangle formé par leurs extrémités. Leibnitz a remarqué plus géné- 
ralement que, si n forces concourantes se font équilibre, leur point 
commun d'application est le centre de gravité de n points de masses 
égales placés à leurs extrémités. C'est cette remarque, un peu 
généralisée, qui nous servira de point de départ. Nous allons d'abord 
indiquer quelques définitions qui serviront à abréger les raisonnements. 

Étant donnée une force, nous la désignerons toujours en commen- 
çant par son point d'application. Ainsi, la force OA aura son point 
d'application en O et son extrémité en A. Comme nous n'examinerons 
que des forces concourantes, il n'y a aucun inconvénient à dire qu'une 

(J) Bulletin de la Société Afathéma'tfçtte de France^ t. V, p. 193. ' 
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force A est la résultante de deux forces PB, QG. Gela signifîera que 
si les trois forces étaient déplacées parallèlement à elles-mêmes et 
ramenées à avoir le même point d'application, la première deviendrait 
la résultante des deux autres. Ainsi, en tenant compte des deux 
conventions précédentes, nous pourrons dire, étant donné un trian- 
gle A 6 G, que AB est la résultante de A G et de GB. 

Étant donnée une force OA, nous dirons que nous la multiplions 
par un nombre positif ou négatif m^ quand nous lui substituerons une 
force OB de même direction et de même point d'application, égale à 
la première multipliée par la valeur absolue de m, de même sens 
si m est positif, de sens contraire si m est négatif. Il est clair que 

la force (m^ -h w,) OA est la résultante de m^OX et de w,OA, et, 
d'autre part, que, si une force F est la résultante de deux autres F', 
F', wF sera de même la résultante de mF\ m¥\ 

Ges définitions étant admises, nous pouvons énoncer le théorème 
suivant : 

Théorème I. — Considérons p points A,, A„ ..., Ap afectés de 
cqefflcients posiCi/!t ou négatif^ m^, m^, ...» m^ dont la somme n*est pas 
nulle; désignant un point quelconque de fespace, , la résultante des forces 

«», OA,, î», OA^ ..., Wp OAj, ira passer par\un point Jlxe G et sera égale 

à M.OG, M désignant la somme ?«, 4- w. H- ... 4- Wp. 

Dans le cas exceptionnel ou la somme M est nulle, la résultante 
conservera une grandeur et une direction invariables quand le point se 
déplacera; en particulier, si elle est nuHepoùr une position du point 0, elle 
sera nulle pour toutes Us autres. 

Soit, en effet, OR la résultante des forces nii OA;. Gherchons la 
résultante 0' S quand le point est remplacé par le point 0' et les 

forces mi A< par w.- 0' A,-. La force 0' A,- peut être regardée comme la 
résultante de O'O et de 0A<. De même, w,0' A»- peut être regardée 

comme la résultante de «f.O'Oet dew.OA,. On obtiendra donc la 
résultante O'S : 1° en composant toutes les forces »»/0A„ ce qui 

donnera OR ; 2° en composant toutes les forces w, 0' 0, ce qui donnera 

M. 0' 0; 3® en composant les deux résultantes partielles 

(1) OR et M.ÔÔ. 

Supposons d'abord que M ne soit pas nul, et déterminons sur OR un 



380 COURS DE MÉCANIQUE, 

point C par la condition : 



OR = M. OC. 



Alors O'S, étant la résultante de M. OC et de M.0'0, sera évidem- 
ment égale à M. 0' C. Elle passera donc toujours par le point C, et sera 

égale à M. O'C, ce qui démontre la première partie du théorème, 
relative au cas où M n^est pas nul. 

Supposons maintenant que M soit nul. Alors les deux résultantes 
partielles (1) se réduiront à une seule. O' S sera égale et parallèle à OR, 
ce qui acbève de démontrer la proposition. 

Il est évident que le point C, par lequel va passer la résultante 
quand M n'est pas nul, ne dépend que des rapports mutuels des 
coefficients m,-. En mettant à profit cette remarque, considérons 

. . ÔÂ; Ôa; ÔÂp ^, ^ , ^ 

les forces m^ -i w, î •••> «p -; elles auront pour resul- 

tante -• OC. 
k 

Prenons ^ = 0A„ et supposons que le point s*éloigne indéfini- 

O A K 

ment. Alors — î> ..., — - auront pour limite l'unité. Les différentes 



forces — î ^5 que Ton peut supposer transportées parallèlement a 

k 

elles-mêmes de manière que leurs points d'application coïncident avec 
les points A,-, finiront par devenir parallèles et auront pour grandeurs 
les valeurs absolues de w,, î»,, ..., «tp, deux forces correspondantes a 
des coefficients de signes contraires ayant des sens opposés. Quant k la 

M.ÔC 
résultante qui passe par C et a pour valeur — - — • on peut transporter 

k 

son point d'application en C, et elle aura pour valeur limite M. Ainsi 
la résultante des forces parallèles passera par un point fixe et sera 
égale à leur somme algébrique. On reconnaît la proposition fonda- 
mentale de la théorie des forces parallèles ; le point C est le centre des 
forces parallèles considérées, ou, si l'on veut, le centre de gravité des 
masses m, appliquées aux points A., et l'on voit que la notion et 
les propriétés de ce centre se déduisent comme cas particuliers du 
théorème I. 
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Ces remarques préliminaires étant faites, nous obtiendrons sans 
peine le théorème de Lagrax>ge et une proposition nouvelle. Nous avons 

appelé OR la résultante des forces m.OA,-. En employant la formule 
connue qui donne la résultante en fonction des composantes, nous 
aurons : 



(2) OR = Zm'iOAi — 22r/ï.mi: OA. OA* cos A.O A^ 

Or, dans le triangle A, A^, on a : 



20 Ai OAi cos A.OAfc = OA. -f- OA^ — A^A,^^ . 

Servons-nous de cette relation pour éliminer les cosinus; la formule (2) 
deviendra : ^ 



(3) OR = Ulnii OA. — ZlmiDik A. A^ . 



Si Ton remplace OR par M. 00, on aura précisément la proposition 
de Lagrange. 

Sans insister sur cette proposition bien connue, je vais examiner 
spécialement le cas ou Ton a M = 0. Alors nous savons que la 
résultante OR est constante en grandeur et en direction, et, en effet, 
la formule (3) nous donne pour cette résultante la valeur : 



(4) • OR = — SS »f,Wit AiA* , 

* 

indépendante de la position du point 0, 

Supposons maintenant que, considérant un certain nombre des 
points A,, on les supprime et on les remplace par un seul point, leur 
centre de gravite, affecté d^une masse égale à la somme de leurs masses, 
je dis que la résultante ne sera pas changée. En effet, cela revient à 

supprimer, par exemple, deux forces m^OA^ m,OA„ et à ajouter la 
force (»t, + m^) OA' dirigée vers le centre de gravité A' des points A,, 
A,. Or, diaprés le théorème I, cette dernière force est la résultante des 
deux premières. L^opération indiquée a donc pour effet de substituer à 
deux ou à plusieurs composantes leur résultante partielle, ce qui ne 
changera pas la résultante totale. 

Donc, dans Téquation (4), le second membre conservera sa valeur 
quand on substituera aux points A,- les nouveaux points, en nombre 
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moindre, que Ton aura déduits des premiers par des compositions 
partielles. Nous sommes ainsi conduits à la proposition suivante : 

Théorème II. — Considérons un système dépeints dont la masse totals 
est nulle, Remplaçons un ou plusieurs croupes de ces points par leurs centres 
de gravité, en afectant à ces centres la masse totale des points gu'ils 
remplacent. Pour un quelconque des systèmes de points ainsi obtenus, la 
somme 

ZZ mimk Ai Ai: 

conservera une valeur constanlCy négative ou nulle. 

Il serait facile de prouver que ce théorème peut donner celui de 
Lagrange; je me contenterai de faire remarquer que Ton peut toujours 
réduire à deux, le nombre total des points du système, par exemple, en 
prenant le centre de gravité de tous les points à masse positive d^une 
part, et, d^autre part, celui des points à masse négative. Soient B, B' 
les deux points ainsi obtenus de masses [A, — ;x. La somme précédente 
sera réduite à un seul terme : 



r» 



— [/.'.BB 

ee qui permettra de la construire géométriquement. Du reste, les 
points B, B' donnent aussi la direction de la résultante OR définie 
dans le théorème I; car, si le point vient en B', cette résultante se 

réduit à la seule composante <^B' B, et, comme elle est constante en 
grandeur et en direction, elle sera toujours parallèle à BB' et égale 

à[A.B^. 

Le théorème II peut conduire à de nombreuses propositions de 
polygonométrie. J^en indiquerai une seule application. 

Soit ABCD un quadrilatère, et soient placées les masses 1, — 1, 
1, — 1 aux sommets A, B, C, D. Si nous appelons I, K les milieux 
des diagonales BD, AC, on aura : 

BI)'+ AC"— AB'—BC^—Cd'—DÂ' =2 — 4 15". 



NOTE m 



SUR LE CENTRE DE GRAVITE DE CERTAINS VOLUMES. 



CoDsidéroQs un corps solide homogène quelconque, et supposons que 
Ton sache déterminer les aires des sections faites dans ce corps par la 
série des plans parallèles à un plan fixe P, ainsi que les centres de 
gravité de ces sections. Si Ton rapporte le corps à trois axes, rectan- 
gulaires ou obliques, assujettis k la seule condition que le plan des yz 
soit parallèle au plan P, on saura déterminer en fonction de x Taire S^ 
d'une section quelconque parallèle au plan des yz, ainsi que les 
coordonnées y|, z[ du centre de gravité de cette aire. Cela posé, si Ton 
mène dans le corps une série de sections infiniment voisines, parallèles 
au plan des yz^ et si Ton remplace le volume du corps compris entre 
deux de ces sections consécutives par le cylindre ayant pour base 
Tune d'elles et dont les génératrices sont parallèles à Taxe des x, le 
centre de gravité du cylindre qui admet pour base la section menée à 
la distance x aura pour coordonnées : 



dx 

X -\ > 

2 






son volume aura pour expression : 

k Sjl àXy 

k désignant le sinus de Tangle de Ox et du plan des yz. Par 
conséquent, l'application du théorème des moments nous donnera,' en 
désignant par V le volume du corps et par d?^ y,, z^ les coordonnées de 
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son centre de gravité : 



= k fs., dx, 



(1) "^ 



i Vy, = ijy[ s; dx. 



S^ dx. 

Les intégrales triples données dans le texte (p. 44) sont donc 
remplacées ici par des intégrales simples. 

Les deux dernières formules (l) conduisent immédiatement à une 
conséquence importante : 

Si les centres de gravité d*une série de sections parallèles dans «n solide 
komogène sont en ligne droite^ le centre de gravité dn solide se Ironve aussi 
sur cette droite. 

Il suffit, en effet, de supposer dans les formules (I) que Ton a pris 
pour axe des x précisément la droite qui contient lea centres de gravité 
de toutes les sections parallèles. Alors y[ et cl sont nulles pour 
toutes les valeurs de x et les valeurs de y^ et de z^ données par nos 
deux dernières équations se réduisent à zéro. 

Considérons, par exemple, le segment déterminé dans un ellipsoïde 
homogène et plus généralement dans une surface du second d^ré 
quelconque par deux plans parallèles. Les sections par les plans 
parallèles aux deux bases sont des ellipses ayant leurs centres en ligne 
droite. Par conséquent : 

Le centre de gravité de tout segment ellipsoUal à bases parallèles se 
trouce sur la ligne gui Joint les centres des deux bases elliptiques. 

Je vais maintenant appliquer les deux premières formules (1) au 
cas ou l'expression de Sx revêt la forme simple : 

S„ = a 4- 04? H- cx^y 

et, pour plus de simplicité, je supposerai que les axes soient rectan- 
gulaires, ce qui donnera A = 1 ; je vais déterminer le centre de gravité 
du segment, de hauteur A, compris entre les plans : 

a? :=: 0, X =z h. 











NOTE 


III. 










On aura 


alors 


• 

• 
















(2) 


V = 


-r 


{a 


-h bx -h CX^) 


dx = 


ah 4- 
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' (a -h J^ 4- ex') xdx = ^^ 4- 

B 2 



a*' *;i» cA' 

H > 

3 4 



^0 désignant la distance du centre de gravité du segment au plan des y s 

ou à Tune des bases du segment. 

Au lieu de garder dans les formules les coefficients a, b, c qui n*ont 

aucune signification, nous allons introduire les aires des deux bases Sg, 

A 
Sp et Taire de la section moyenne ?, correspondante à la valeur - 

de ^. On a alors : 

(4) So = a, S, = a 4- iA 4- rA*, 5 = tf 4- — 4- *- • 

On peut de ces équations tirer a, b, c, ce qui donne aux équations (2) 
et (3) la forme élégante : 

(5) V = g(S, + S. + 4jj, 

(6) Vx,='^(S. + 25). 

Si nous désigaons par x^ la distance h — i", du centre de gravité à 
la base S, du segment considéré, on aura par raison de symétrie : 

yx, = 'I (S, + 2,), 

et par conséquent : 

x^ S, 4- 27 



0) 



a?, S^4-23 



Arrêtons-nous d^abord à la formule (5). Elle nous donne un théorème 
extrêmement connu, mais très utile. 

Si l'aire de la section faite dans un corps par un plan parallèle à un plan 
fixe est une /onction du second degré de la distance de ce plan à une de ses 
positions, le volume du segment compris entre deux positions quelconques du 

DespeyroI'S. — }dccjniq\ic, 25 
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plan sera exprimé en /[motion de la hauteur du segment et des aires des trois 
sections déjà déjliiies, par la formule (5). 

Oe théorème subsiste dans le cas où la fonction Sx est du troisième 
degré par rapport a x ; cette remarque trouvera plus loin son application. 

On connaît un grand nombre de solides pour lesquels la fonction S^ 
est du second degré. Nous pouvons d^abord citer tous les solides de la 
géométrie élémentaire, le tronc de cône, le segment sphérîque, etc. 
Dans le cas du tronc de cdne, les aires des sections sont proportionnelles 
au carré de la distance de leur plan au sommet du cône. On aura donc : 

K.= — 2 — ' 

et par conséquent, Tapplication des formules (5) et (7) donne ici : 

V = ^ (s. + s. + k's^s;), 

^^^ ' - 3S, + s, + 2 |/S^, 

■"^^ I , , I _ _ ■■■■■■ • 

3So -*- S, 4- 2 |/S^ 

Pour le segment sphérique à deux bases, si Ton prend pour Forigine 
des coordonnées le centre de la sphère, ou aura : 

So = t: (R' - x% 

S, = ^ [R» — (a? -f. h)% ' ' 




='[«--(-W 



ce qui donne la relation : 

S, + S, - 2c = - z|*. * 

et par conséquent on peut mettre le volume du segment sous Tune oa 
l'autre des deux formes : 

So + S, ^^ . TT/i» 



2 6 
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Les formules (1) sont encore applicables à toutes les surfaces du 

second degré, comme on le reconnaîtra disément par un calcul direct. 

Maïs on peut rattacher cette propriété des surfaces du second degré à 

une proposition plus générale en montrant que dans toute sur/ace réglée, 

les aires des secUons par des plans parallèles sont exprimées par un 

polynôme du second degré (^). 

Soient en effet : 

y z=z aiD -{- py 

g =z bx + g^ 

les équations qui définissent une surface réglée et oii a, à, p^ q sont 
des fonctions données d^un paramètre a. L*aire de la section par un 
plan parallèle au plan des yz sera donnée par la formule : 

(9) S. = îj(yrf^~^rfy), 

où rintégrale est étendue à tout le contour de la section. En rempla- 
çant^, z par leurs valeurs on a : 

2Sx =3?* l {a db — h da) + X \ {p db — b dp + a dq — q da) 

-h j {pdq — q dp), 

et ainsi se trouve démontrée la proposition que nous avions en vue. 

Nous pouvons ici appliquer les deux dernières formules (1) et 
obtenir un résultat élégant. En effet, considérons la section par 
le plan parallèle au plan des yz, son aire est déjà donnée par la 
formule (9). Quant à son centre de gravité, on peut le déterminer 
comme il suit : 

Si Ton envisage la section comme composée des triangles élémentaires 
dont Taire a pour expression ; 

^{ydz — z dy\ 

2y 
les centres de gravité de ces triangles auront pour coordonnées ~ i 

o 

iz 

— et par conséquent on aura, en appliquant le théorème des 
S 

(i) Voir J. Bertraro, frairt de Calcul Intéiftal, p. 41 1, 412. 
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moments : 

z %^z=.--\ z{v dz — z dy). 






Les intégrations donnent pou^ y[ S^, z[ Sx des expressions du 
troisième degré en j?, de la forme : 

On obtient donc déjà ce premier théorème : Le lieu des centres de 
gravité des sections parallèles faites dans une sur/ace d» second degré est en 
général une cubique gauche, 

D^autre part, appujons-nous sur la proposition déjà signalée plus 
haut et d'après laquelle on a : 

£ o{w)dx = ^^ [? (0) 4- ? (A) + Af ^yj» 

toutes les fois que ^{x) est un polynôme du troisième degré au plus 
en a. 
La troisième formule (1) nous donnera : 

(10) Vy,=:^fi=;,y; +S,y: -^ A^yl], 

y[y y.» y\ étant les y des centres de gravité des aires S^, S,, s. On aurait 
de même la formule analogue : 

(11) V.-, = *-IS,<+S,<-4.45<]. 

En rapprochant ces deux formules de Tcquation (6), on obtient le 
résultat suivant : 

Pour construire le centre de gravité du segment à deux bases, compris 
entre deux sections parallèles d'vne surface réglée, on placera aux censés 
de gravité de ces deux bases, des masses égales respectivement aux aires de 
ces deux bases et, au centre de gravité de la section menée à égale distance des 
deux bases, une masse égale à quatre /ois Vaire de cette section: Le centre de 
gravité des trois ^nasses c^insi définies sei*a le centre de gravité du segment. 



NOTE IV 

SUR LE SYSTÈME DE QUATRE FORCES EN ÉQUILIERE. 

Il a été montré à Tarticle 107 que lorsque quatre forces se font 
équilibre, les lignes d^action de ces forces constituent quatre généra- 
trices d^un même sjstèmo, d^une surface réglée du secondordre. Je me 
propose d'établir ici la réciproque et de prouver que lorsque quatre 
droites appartiennent à une surface du second ordre, elles peuvent être 
prises pour lignes d'action de quatre forces se faisant équilibre. 

Supposons d'abord que ces quatre droites appartiennent à un 
hyperboloîde ; si on leur mène des parallèles par un point quelconque 
de l'espace, trois quelconques de ces parallèles formeront un trièdre. 
Il sera donc possible de déterminer les grandeurs de quatre forces 
dirigées suivant ces' parallèles et se faisant mutuellement équilibre. 
Pour cela, il suffira de construire le parallélipipède admettant pour 
arêtes trois de ces droites et pour diagonale la quatrième. Les quatre 
forces représentées par les trois arêtes et par une droite égale et opposée 
à la diagonale se feront évidemment équilibre. Remarquons que les 
rapports mutuels de ces forces sont seuls déterminés et que l'on ne 
détruirait pas Téquilibre, si on les multipliait toutes par un même 
nombre. 

Transportons maintenant ces forces respectivement sur les quatre 
droites données qui leur sont parallèles. On aura ainsi constitué un sys- 
tème de quatre forces, admettant pour lignes d'action les droites données 
et dont la résultante générale sera évidemment nulle. Par conséquent, 
si Ton fait la réduction des forces §n un point quelconque de l'espace 
suivant la méthode de Poinsot, le couple obtenu sera toujours le même, 
quel que soit le point ou l'on fera la réduction. Je vais démontrer que 
ce couple est nécessairement nul. Soit en effet d.une des génératrices 
de l'iiyperboloïde rencontrant les quatre droites données. Si l'on fait la 
réduction en transportant les forces en un point de d, les couples qui 
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naissent de la translation de ces forces ont tous leur axe perpendiculaire 
à d. Donc Taxe du couple résultant sera nul ou perpendiculaire à i. 
On y oit donc que cet axe doit être nul; car il ne saurait être 
perpendiculaire à toutes les génératrices d'un même système de 
rhyperboloîde, qui ne sont pas parallèles à un même plan. 

Supposons maintenant que les quatre droites appartiennent à un 
paraboloîde et soient parallèles, par conséquent, à un même plan, fin 
répétant le raisonnement précédent, on verra facilement que l^n peut 
placer sur les trois premières droites 1, 2, 3 un premier système de 
trois forces dont les rapports mutuels seuls seront déterminés et dont la 
résultante générale sera nulle. On verra comme précédemment que le 
couple auquel peuvent se réduire ces trois forces a son axe perpen- 
diculaire à toutes les génératrices du second système du paraboloîde. 
On peut de même placer sur les deux premières droites 1, 2 et la 
quatrième 4 un second système de trois forces se réduisant a un 
couple dont Taxe sera aussi perpendiculaire aux génératrices du second 
système, et par conséquent parallèle à Taxe du premier couple. Soient 
a et d les valeurs respectives de ces deux axes; si Ton place sur Iqb 
quatre droites un double système formé des trois premières forces 
multipliées par X et des trois dernières multipliées par (jl, il y aura 
deux forces ayant pour lignes d'action chacune des droites 1, 2. En 
les composant respectivement, il restera un système de quatre forces 
dirigées suivant les droites 1, 2, 3, 4, dont la résultante générale sera 
nulle et qui se réduiront à un couple dont Taxe aura évidemment pour 

grandeur Xa + u^. On pourra donc toujours disposer du rapport - de 

telle manière que cet axe soit nul, et alors les quatre forces se feront 

équilibre. 

En appliquant la même méthode, on établira le théorème suivant : 
J>our que cinq droites puissent être les lignes d^ action de einqjbrees se 

faisant équilihrey il faut et il suffit que les deuas droites qui rencontrent les 

quatre premières rencontrent aussi la cinquième. 
Mais rétude détaillée de cette proposition nous entratnerait trop 

loin. Nous nous contenterons de signaler ici tout le parti quePon peut 

tirer de la belle théorie des complexes de Plûcker dans Téttide de la 

réduction des forces appliquées à un corps solide. 



NOTE V 

SUR L'£QUILIBRE ASTATIQUE. 

Parmi les systèmes de forces agissant sur un corps solide, les plus 
importants peut-être sont ceux qui sont composés uniquement de 
forces parallèles. Leur étude a conduit à la notion du centre des forces 
parallèles, point d*application d'une force unique ayant même direction 
que les forces considérées, égale à leur somme algébrique et pouvant 
toujours les remplacer lorsque le corps change de situation dans 
Tespace. 

Il était naturel de chercher à étendre aux systèmes composés de 
forces quelconques les propriétés du centre des forces parallèles, c'est 
à dire d'examiner comment varie l'effet d'un système quelconque de 
forces appliquées en des points déterminés du corps solide ; soit lorsque, 
leur grandeur et leur direction demeurant les mêmes, l'orientation du 
corps vient à changer; soit, ce qui est la même chose, lorsque, le corps 
demeurant en repos, les forces changent de direction de manière à 
conserver entre elles les mêmes angles. Minding, dans le tome XV du 
Journal de Crelle^ a donné sur ce sujet im théorème des plus intéressants, 
et il a établi que, toutes les fois que le corps est amené dans une 
situation où le système des forces a une résultante unique, cette 
résultante rencontre deux courbes ayant une position fixe dans le corps, 
qui sont une ellipse et une hyperbole, focales l'une de l'autre. 

Dans un petit ouvrage (') j'ai étudié les différentes questions que 
l'on peut se proposer dans cet ordre de recherches. Je me contenterai 
ici de donner les conditions nécessaires et suffisantes pour que les 
forces se fassent équilibre dans toutes les positions du corps; on dit 
alors que le corps est en équilibre asiatique, 

(<} G. Dakdoux, Mémoire tvr Vfquilibrt asIaUqw. Paris, Oautliler-ViUar?, 1S77. 
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Au point de vue de cette théorie il est indifférent, nous Tenons de le 
voir, soit de supposer que le corps se déplace, les forces conservant 
leur point d'application, leur grandeur et leur direction; soit d'admettre 
que le corps demeure en repos, les forées changeant de direction de 
manière à conserver entre elles les mêmes angles. C'est cette dernière 
supposition que nous choisirons de préférence. Si Ton veut admettre 
que le corps se meut, il suffira de supposer que nos axes, mobiles 
dans l'espace, soient fixes par rapport au corps. 

Supposons le corps soumis à l'action de n forces. Nous définirons 
ces forces par leurs composantes X,-, Y,-, Z/ parallèles aux axes et 
par les coordonnées ^,-, y;, Zi de leurs points d'application et nous 
adopterons les notations suivantes : 

Xj = ^ XiXi, Yx = ^ YiXi^ Zjc =: ^Zfj?;, 

X. = 2 x,y., Y, = 2 Y.y,. z, = 2 z.yô 
X, = 2 x.-^.» Y« = 2 ^•^*» z, = 2 z.^.> 

Xfl = ^\ Xf, Yo = ^\ Y,-, Zo = ^\ Z/. 

Cela posé, considérons un système actuellement en équilibre. On 
aura les six équations : 

j X, = 0, Y, = 0, Z,=:0, 

j Y, — Z,= 0, Z,-X, = 0, X, — Y, = 0. 

« 

Supposons les axes rectangulaires et cherchons la condition pour que 
l'équilibre subsiste si Ton imprime au corps une rotation finie autour 
de O^. Comme nous supposons les axes entraînés avec le corps, les 
coordonnées des points d'application ne changeront pas; mais les 
composantes des forces parallèles à 0^ et a Oy ne seront plus les 
mêmes. Il faudra remplacer : 

X,- par X/ cos ç 4- Y,- sin ç, 

Y,- par — Xi sin 9 -|- Y, cos ç, 

9 désignant l'angle dont le corps a tourné. Les équations de l'équilibre 
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é 

dans la nouvelle position seront par conséquent : 

Xjj cos ç + Yj, sin ç = 0, — X, sin 9 -H Y, cos ç — Z^ = 0, 
— X^ sin 9 -h Yjj cos ç = 0, Z^ — X. cos 9 — Y, sin 9= 0, 

Z^ = 0, (Xy — Yx) cos 9 -f (Xx -*- Yy) sin 9=6, 

■ 

Si Ton tient compte des équations (1), les trois premières sont 
satisfaites, et les autres, après quelques transformations simples^ 
prennent la forme : 

(2) X, (l — cos 9) = 0, Y, (1 — cos 9) = 0, (X^ 4- Y^) sin 9 = 0, 

et pour qu'elles soient vérifiées pour toutes les valeurs de 9, il faudra 
ajouter aux équations (1) les trois suivantes : 

(3) X, = 0, Y, = 0, X, + Y,= 0, 

qui sont à la fois nécessaires et suffisantes. 

En imprimant de même au corps des rotations autour des deux 
autres axes coordonnés, on obtiendra les conditions nouvelles : 

(4) Z,= 0, Y, = 0. Y,4-Z,= 0, 

(5) Xy= d, Zy =0, Xy + Zy = 0. 

On a donc en résumé les douze équations de condition : 

/ Xo = 0, X, = 0, X, = 0, X, = 0, 

(6) JYo = 0, Y, = 0, Y,=:0, Y. = 0, 
( Zo = 0, Z, = 0, Z, =; 0, Z, = 0, 

qui sont nécessaires pour Péquilibre astatique. 

Il est d'ailleurs très aisé de montrer que ces douze conditions sont 
suffisantes. En effet, il résulte de la théorie développée p. 38 et 39 que 
les quatre équations 

X, = 0, X, = 0, X,=:0, X, = 

représentent les conditions nécessaires et suffisantes pour que les 
forées parallèles X, appliquées aux points (a?,-, y,, zi) se fassent équilibre, 
çuelle çtfe soU leur direct'iQn. 
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Les équations (6) expriment donc que les trois systèmes de forces 
parallèles, formés par les composantes parallèles aux trois axes des 
forces données, considérés isolément, se font équilibre, et se feront 
encore équilibre quand la position du corps sera changée. On voit donc 
bien que Téquilibre existera pour toutes les orientations du corps. 

Le raisonnement précédent montre d^ailleurs que les équations (6) 
conserveront encore la même forme lorsqu'on emploiera des axes 
obliques. 



NOTE VI 

SUR LES LIGNES 6£0D£SIQUES DE L'ELLIPSOÏDE. 

Dans Petude de Téquilibre d*un fil flexible, il a été démontre que 
lorsqu^un fil est tendu sur une surface, la tension est constante et la 
figure du fil est celle d^une ligne géodésique delà surface. Nous allons 
considérer le cas ou la surface est un ellipsoïde que nous supposerons 
rapporté à son centre et à ses axes. 

Soit: 

a' r c' 

réquation de la surface. Les composantes dé la force appliquée à un 
élément du fil seront : 

X y z 

\ — ds. \ ~z ds, X "i dSy 
a* b^ c* 

X étant une quantité inconnue. En appliquant donc les formules (l) de 
la page 133, nous aurons : 

d(T^] + X^rf5=0, 
\ ds/ or 

d(T~] +\tds = 0, 
\ ds/ r 

pour les équations différentielles de Téquilibre du fil. Tenons compte 
de ce que T est constant et prenons s comme variable indépendante; 
posons pour abréger : 

X 

^ = — 1*> 
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les éq,uations (l) prendront la forme : 

Telles sont les équations différentielles du second ordre qui caracté- 
risent la ligne géodésique. On peut obtenir, comme il suit, ^intégrale 
première. 

Ajoutons les équations, après les avoir multipliées respectivement 

X v z 

par - » -r » -X > nous aurons : 
or 0* c' 

m 1^ ju ^ ^ jut Ij? — . /^f! ^ ?^ ^ f!\ 

^ ^ fl* di^ b' ' ds^ c* ' ds^ ~" ^' W b' c) 

Mais en différentiant deux fois Téquation de Tellipsoïde, on obtient 
rident! té : 

X d^x y â}y z d^z dx^ dy'^ - dz^ 

a» J?'^ V'* d? '^ ?' d?'~^~ o^' "~ ¥d? "" c»7?* 

et par conséquent l'équation (3) peut s'écrire : 

dx^ dy 



dy" dz" (x^ y» z'X 



' Ajoutons maintenant les équations (2) après les avoir multipliées 

dx dy dz 
respectivement par — r» tv» -r* Nous aurons : 

a^ b^ r 

dx d*x dy d*y dz d^z / dx dy dz\ 

Divisant membre à membre les équations (4) et (5), nous obtenons la 
relation : 



(6) 



dx d^x dy d*y dz d*z dx dy dz 

aUs^ bHs^ cUs" |_ _ a"^ ^ b^ cr 

dx^ rfy* dz^ ~~ ^ y* 7^ 

4- T-^. -r + t: + - 



a^ds^ b^ds^ c^ds* a^ *^ c" 



dont les deux membres sont des différentielles exactes et dont 
l'intégration n'offre par conséquent aucune difficulté. 
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On trouve ftinsi pour Tequation différentielle du premier ordre des 
lignes gjéodésiques : 

K désignant une constante arbitraire. 

Joachimsthal a donné de cette équalfon une interprétation géomé- 
trique élégante. La distance P du centre de Tellipsoïde au plan tangent 
au point {Xy y, z) a pour expression : 



P = 






Lo diamètre D, panmèle à la tangente à la ligne géodésique, a pour 

« 

grandeur : 

D = —-—-—- » 



' . /dx' dy} dz^ 

et, par conséquent, l'équation (7) se traduit par la relation géométrique : 
(8) PD = constante; 

c^est le résultat de Joachimsthal. 

Mais il est intéressant d'observer que l'équation (8) ou l'équation 
équivalente (1) n'est nullement caractéristique des lignes géodésiques 
et qu'elle a lieu également pour les lignes de courbure de l'ellipsoïde. 

Pour le démontrer, nous allons considérer une courbe satisfaisant à 
l'équation différentielle (7) et nous allons chercher si cette équation 
entraîne le système (1) qui seul caractérise les lignes géodésiques. 

L'élimination de K nous donnera l'équation (6) que l'on peut 
évidemment remplacer par les équations (4) et (5), en introduisant la 
nouvelle inconnue [jl. L'équation (4), en vertu de l'équation de 
l'ellipsoïde, est équivalente à l'équation (3) ; en sorte que le système des 
équations (3) et (5) est absolument équivalent à l'équation (7). 

Ajoutons-lui l'équation évidente : * 

dxd^x dy,d*p dzd^z 
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Les trois équations (3), (5), (9) considérées comme devant donner 

â^x â^y d^z 
les inconnues -~t-' *~7> -r • sont évidemment vérifiées par les valeurs 

ds^ rfr ds^ 

de ces inconnues tirées du sjtème (l). Elles seront donc équivalentes 

aux équations (l) tant que ledr déterminant 



?' 


*■»' 


?' 


dx 


dy 


ds 


a'' 


*«' 


c'' 


dx^ 


dy> 


dZf 



* ne sera pas nul. Mais si ce déterminant est nul, les équations (I) ne 
pourront plus être considérées comme une conséquence du système (3), 
(5), (9) ou, ce qui est la même chose, de Téquation (7). 

On reconnaît aisément que Téquation dififérentielle obtenue en 
égalant le déterminant à zéro est celle des lignes de courbure ; pour 
chaque valeur de la constante K, Téquation (7) admet comme solution 
particulière une ligne de courbure qui peut être considérée comme 
Tenveloppe de toutes les lignes géodésiques satisfaisant à cette équation. 
Nous pouvons donc énoncer la proposition suivante : 

L'équation Çî) ou son éçuivaUnU (8) exprime une propriété commune aux 

lignes de courbure et aux lignes géodésiques» 
Une fois obtenue réquation différentielle du premier ordre des lignes 

géoiéfliques, on trouve facilement Téquation en termes finis de ces 

lignes. Il suffit de faire un changement de variables et de rapporter 

Fellipsoïde au système de coordonnées curvilignes formé parles lignes 

de courbure. Ce choix de variable est naturellement indiqué, car il a 

pour effet d'éliminer immédiatement les solutions étrangères de 

réquation (7), données par les deux systèmes de lignes de courbure. 

L^équation différentielle se ramène alors a une forme dans laquelle 

les variables sont séparées et qui s'intègre immédiatement. Mais nous 

voulions seulement indiquer ici la méthode précédente, qui conduit 

rapidement à Tintégrale première et que nous avons introduite depuis 

longtemps dans notre enseignement. 



I > « «" I 



NOTE VII 



PROBLÈME DE MÉCANIQUE. 



Trouver laflgure d^iquilibre éC m fll flexible et inextensible non pesant, 
traversé par un courant et soumis à V influence du pôle d^un aimant. 

Rapportons le âl à trois axes rectangulairesi ayant leur origine au 
pôle d^un aimant. Les composantes de Taction de ce pôle sur un 
élément ds du fil seront : 

\i.{yds — sdy) \k(zdx — xdz) \k{fody — fdx) 

1*1 ^3 «tS 

r désignant la distanee de cet élément à Torigine et [x une constante; 
par conséquent, les équations d'équilibre du ill seront, en désignant 
par T la tension : 



i^rh' 



ydz — zdy 



Ce sont ces équations qu^il s*agit d^intégrer. 

En les multipliant par dx^ dy^ dz et les ajoutanti on obtient : 

(2) iT = 0; 

donc la tension est constante. Ce résultat était évident à i^r^r/^ pliisque 
la force appliquée a chaque élément est normale à cet élément. 
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Ajoatons maintenant les équations (1) après les avoir multipliées 
par X, y, z respectivement. Nous trouverons, en tenant compte de 
réquation (2), 



(3) 



T lad — -^^ yd ^ -h cd -y-] = 0. 
\ ds ds ds/ 



Cette équation exprime que la normale principale en un point de la 
courbe d'équilibre est perpendiculaire au rayon vecteur de ce point, 
c'est à dire que la figure d^équiUbre est une Ugm çéodésique de cône ayant 
son sommet à Vorigine et contenant cette courbe. 

Comme la précédente, cette proposition pouvait se prévoir à priori. 
L'action sur l'élément du fil est normale au cône passant par le fil et 
ajant son sommet à l'origine ; or on sait que le plan osculateur de la 
figure d'équilibre doit contenir cette force : il est donc normal au cône 
précédent. 

On peut du reste trouver trois intégrales premières des équations (1). 
Ajoutons, par exemple, la deuxième et la troisième de ces équations, 
' après les avoir multipliées par — c^ y respectivement. Nous aurons : 

ou, en intégrant : 



\ ds ^ ds) 



r 



X désignant une constante. 

On aura, par des combinaisons analogues, deux autres intégrales 
premières qui, jointes à la précédente, constituent le système suivant : 



/ / rfy dx\ , t 



-h V. 



Multiplions ces équations par x^ y, z respectivement et ajoutons-les. 
Nous aurons : 

(o) iJLr + «a; -f- gy + y^ ^ ^- 
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C'est réquation d'une surface qui contient le fil en équilibre. Or cette 
surface est évidemment un cône de révolution, ayant son sommet à 
Torigine et d'ailleurs quelconque. On a donc le théorème suivant : 

Si un Jll JlexibU et inextensible non pesant, traversé par un courant, est 
soumis à Faction du paie d*un aimant^ sa figure d*éguilibre sera une ligne 
géodésique d'un cône de révolution, ayant son sommet au pâle de l'aimant. 

Il ne nous reste, pour terminer, qu'à indiquer comment, étant 
données les positions des deux extrémités du fil et sa longueur totale, 
on déterminera le cône sur lequel il doit se trouver. 

Soient A et B les deux extrémités du fil et l la longueur de ce fil ; la 
question revient à construire un cône de révolution connaissant deux 
de ses génératrices OÂ, OB et la longueur / de la ligne géodésique qui 
réunit les deux points A et B. 

Voici comment on peut résoudre ce problème. Je suppose le cône 
inconnu développé sur un quelconque de ses plans tangents. OA sera 
venu en O a, OB en Od et la figure d'équilibre se sera transformée dans 
la droite ab. On connaît donc les trois côtés du triangle Oab et, par 
conséquent, l'angle aOb. Ce point étant acquis, on est ramené au 
problème suivant : 

Ivoire passer par deux droites OA, OB un cône de révolution tel que, 
après le développement de ce cône sur un plan, V angle des droites kOB se 
transjtrme en un angle de grandeur donnée. 

Soient a, ^ les points des droites OA, OB à une distance 1 de 
Porigine. La sphère de rayon 1 ayant son centre au point O coupera le 
cône suivant un cercle. On connaît, à la fois, l'arc a ^ et la corde a^ de 
ce cercle. En effet, l'arc a ^ se transforme, dans le développement du 
cône, en un arc de cercle et mesure l'angle que nous avons appelé aOb, 
La question est donc ramenée à construire un cercle connaissant la 
longueur d'un de ses arcs et de la corde de cet arc, problème qui 
conduit à une équation transcendante bien connue. 
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NOTE VIII 



SUR LE MOUVEMEKT D'ÏÏNE FIGURE INVARIABLE. 



ConsidéroDs une figure plane, mobile dans son plan, et rappor- 
tons-la k deux aies rectangulaires Oo?, Oy liés invariablement 
avec elle. Soient au contraire O'^r^ OVi» àeux axes rectangulaires 
fixes. Un point M de la figure mobile aura, par rapport aux axes 0;r, 
Oy des coordonnées constantes que je désignerai par les lettres w^ y et 
il aura par rapport aux axes 0'^?^ û'y^ des coordonnées variables que 
je désignerai par x^^y^. On aura entre x^ y, x^f y^ deux relations de la 
forme : 

. jTj = (^ — a) cos (j) — (y — P) sin co, 

yj = (a? — a) sin w + (y — P) cos w, 

a, 3) ^ étant des fonctions d*une même variable; a et ^ sont le« 
coordonnées de Torigine 0' des axes fixes par rapport aux axis 
mobiles. On peut considérer, si Ton veut, ai, ^ comme des fonctions 
de 0) dont la connaissance détermine complètement le mouvement de la 
figure mobile dans son plan. " 

Les plus intéressants des mouvemements que Ton a à considérer 
jouissent d'une propriété remarquable; ils sont périodiques ou fermés, 
c'est à dire que la figure mobile, après avoir parcouru toutes les 
positions quelle peut prendre, revient à sa position initiale et ne peut 
continuer à se mouvoir qu'en repassant par toutes les positions qu'elle 
a occupées. Considérons, par exemple, une figure mobile dont deux 
points sont assujettis a décrire deux droites. Un point quelconque de 
cette figure décrira une ellipse, et quand il aura parcouru cette ellipse 
pour revenir a sa position initiale, il en sera de même de la figure 
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entière qui. sera ramenée k sa position primitive et ne pourra que 
recommencer le mouvement qu*elle vient d^accomplir. 

Il est clair que, dans les mouvements fermés, la variable u) qui 
représente Fangle des axes Oa, 0's^ reviendra, quand la mouvement 
sera accompli, soit à sa valeur initiale, soit à cette valeur augmentée 
d'un multiple quelconque de 2iç. Considéronis, par exemple, la figure 
mobile formée par la tangente et la normale en un point d'une ellipse. 
Lorsque le point, après avoir fait le tour de Pellipse, reviendra à sa 
position initiale, la figure aura évidemment tourné de 2r. Si Ton 
substitue au contraire une lemniscate à Pellspse, la rotation totale de 
cette figure sera nulle; si Ton fait rouler une ellipse sur une ellipse 
égale, la rotation de la figure mobile sera 4?:. 

Il est clair que, dans tous les mouvements périodiques ou fermés, les 
trajectoires de tous les points de la figure mobile sont des courbes 
fermées. 

Ces remarques préliminaires étant faites, considérons deux positions 
distinctes P^, P^ de la figure mobile, caractérisées par les valeurs cOq, (i)| 
de la variable u). Nous allons déterminer Paire comprise entre l'arc M^M^ 
décrit par un point M de la figure mobile dans le passage de la 
première position à la seconde et les deux rayons vecteurs O'M^ O'M, 
qui Joignent le point 0' aux deux extrémités de Tare M^M j. Cette 
aire ^ sera donnée par la formule : 

(2) 2 21= r\^idy,^y,dx,), 

^„ y^ désignant les coordonnées du point décrivant par rapport aux 
axes fixes. Or, si Ton pose : 

0(1) 
(3)- 1 ^ rf, 

aci) 
on aura ; * • 

dx^ = — (^ -^ ?) sin (ù diù — (y — rj cos (o (fw, 
dy^ z=z(x — Ç) cos iù diù — (y — /;) sin tù rfw, 

et ces formules montrent que ^, r^ sont les coordonnées du centre 



404 COURS DE MÉCANIQUE. 

instantané de rotation par rapport aux axes mobiles. On en déduit : 

^1 ^^i — Vi ^^i = («^ — *) («^ — 5) ^w + (y — 3) (y — Ti) dtùt 

ce qui donne : 

(4) 221 = («' + y*) ('"'diù-'X /""'•(a-f- 5)^w — y f'^'CP-Hr,) rfu> 

a), et (i), étant les valeurs initiale et finale de o). Posons : 

/ r*^« 

I diù = Wj — lOo = 8, 
J w, 

1 (an- 5)^0)= 2A, 

(5) < -^ ''• 

/ (3 4- r,)iu)=::2B, 
t/ <•»• 

6 sera Tangle dont la figure mobile aura tourné dans le passage de la 
première position à la seconde et Ton aura : 

(6) 21 = ^ {x^ 4- y') — Aa: — By + C; 

A, B, C sont des intégrales qu'il sera plus ou moins difficile de 
calculer, mais qui sont absolument indépendantes de œ et de y. La 
formule précédente exprime donc le théorème suivant : 

Quand une figure plane qui se meut dans son plan passe d*une position P^ 
à une autre position P^, Vaire qu'a décrite, dans k passage de la première 
position à la seconde y le rayon vecteur qui joint un point quelconque M de 
cette figure à un point fixe, est égale à la moitié de Vangle dont celte figure a 
tourné^ multipliée par la puissatice du point M par rapport à un cercle 
déterminé de la figure mobile» 

Il y a plusieurs remarques à présenter sur ce théorème. 

D'abord il peut se faire que les trajectoires des points de la figure 
mobile aient une forme compliquée, qu'elles se coupent elles-mêmes en 
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un ou plusieurs points et Ton peut se demander quelle sera alors la 
signification géométrique de l'intégrale : 



21 = ^/(^1 ^yi — yi^^,)» 



que nous avons calculée. Voici la règle que Ton doit à Gauss et qui 
permet de répondre à cette question. 

Considérons en premier lieu une courbe fermée, par exemple 
celle qiji est représentée dans la figure 168 et supposons que Tintégrale 
soit prise, la courbe étant parcourue dans le sens de la fièche ; alors on 
connaît le sens dans lequel doit être parcouru chacun des traits de la 
courbe qui séparent les différentes régions dans lesquelles le plan est 
divisé. On déterminera des coefficients numériques pour chacune de 
ces régions de la manière suivante. On adoptera le coefficient pour 
Taire extérieure et Ton conviendra que, poqr deux régions quelconques 

Fig.l68 




séparées par Tun des traits de la courbe, la différence des. coefficients 
sera Punité, le plus grand coefficient étant affecté à l'aire située à la 
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gauche du trait, o^est à dire à la gauche d*un observateur qui parcourt, 
dans le sens indiqué par la âèche, la portion de la courbe qui sépare les 
deux régions. Par exemple, si Ton part du point A, Taire extérieure 
ayant le coefficient 0, la région située à gauche de A devra être affectée 
du coefficient 1. En continuant à parcourir la courbe et en appliquant 
la règle toutes les fois qu^on le pourra, on déterminera successivement 
les coefficients qui conviennent à chaque région. 

Cette opération étant terminée, l'intégrale ^ représentera la somme 
des aires de toutes les régions, multipliées chacune par le coefficient 
qui lui appartient, et e^est à cette somme que nous donnerons le noiû 
d'aire de ta courbe. On voit qu'elle est indépendante de l'origine des 
coordonnées choisies. 



Fiql69 




Si la courbe n'est pas fermée et qu'elle s'étende du point M^ au 
point Ml comme dans la figure 169, on la fermera en ajoutant les deux 
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rayons vecteui:^ 0' M^, 0' M, qui joignent ces deux points & Torigine 
des coordonnées et en supposant qu*on revienne de M^ à Mq par le 
chemin MjO'M^. 

Après avoir rappelé la signification de Tintégrale 21, il nous reste a 
dire quelques mots des coefficients Â, B qui figurent dans la formule (6) 
et qui sont définis par les équations (5). On a : 

J W, J M, 

et par suite : 

J W. . J CD, 

Po, Pj désignant les valeurs de correspondantes aux valeurs (i)^, (i)| 
de (|>. On aura donc : 



et de même : 






i.-^^-^^> 



= I *r< dtù — 



B-' •-- *•"*• 



2 



Les intégrales x^ui figurent dans ces expressions de A et de B 
sMnterprëtent géométriquement de la manière suivante. 

Nous avons vu que ^, y) sont les coordonnées du centre instantané 
de rotation par rapport aux axes mobiles. On sait que la courbe (K), 
lieu de ce centre instantané dans la figure mobile, roule sur une 
courbe une (R'). Soient à un instant quelconque B et R' les rayons de 
courbure des deux courbes en leur point de contact. Quand on passera 
de la position actuelle à la position infiniment voisine, le centre 
instantané décrira le même arc ds sur chacune de ces courbes et la 
figure mobile tournera évidemment d'un angle égal à la somme des 

angles de contingence des deux courbes -ri ^ • On a donc : 

R R * 



dtù 



=''{ï-^ w) 



Par suite, si Ton suppose que Varc de la courbe (K) ait en chaque 
point une densité égale à -^ •+- ^» le centre de gravité d'un arc de 

A R 
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cette courbe aura ses coordonnées ^' » Vj' déterminées par les formules : 

r/ ^ =z j tj rf Cl). 

Le point (;', r/) est précisément celui que Steiner a nommé centre de 
gravité des courbures. En Pintroduisant dans les expressions de A et 
de B on trouve : 

A = 05' -H ^î^^, 



2 



«0 — *1 



2 

et par conséquent la formule (6) pourra s^écrire : 



4-C. 



Tous les cerclés, lieux des points de la figure mobile dont les rayons 
vecteurs auront décrit la même aire dans le passage de la position P^ à 
la position Pj, auront donc pour centre le point dont les coordonnées 
par rapport aux axes mobiles sont : 

(8) 



y = r - 



«0 *! 



28 



Ces formules se simplifient dans deux cas : 

P Si Ton suppose que le point 0', origine des rayonti vecteurs, soit 
le centre de la rotation finie par laquelle on peut amener la figure 
mobile de la première position à la seconde, on aura évidemment : 



«0 = *!» Po = Pp a? = 5', y = Tt 



i 9 



ce qui donne le théorème suivant : 

L'aire décrite, dans le passage d*une position P^ de la figure mobile à une 
aiUre position quelconque P^, par le rayon vecteur joignant un point ^ de la 
figure mobile au centre de la rotation finie qui peut amener la figure de P« 
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en P,, eêl égale à lafnoUié de la rotation totale de la figure, multipliée par 
la puissance du point }ipar rapport à un cercle déterminé, ayant son centre 
au centre de gravité des courbures de Varc de la roulette mobile décrit par 
le centrt instantané dans le passage de la première position à la seconde. 

2^ Si le mouvement est périodique et que Ton considère toute la 
période pendant laquelle les différents points décrivent des courbes 
fermées, on aura encore a^ = a,, ^o == Pi* I^onc : 

Quand un mouvement est périodique, les aires des courbes fermées décrites 
par Us différents points de la figure mobile sont égales précisément à la 
moitié de la rotation totale multipliée par la puissance du point décrivant 
par rapport à un cercle fixe de la figure mobile dont le centre est le centre de 
gravité des courbures de la roulette mobile. 

C'est le théorème démontré par Steiner dans le cas où les roulettes 
sont des courbes convexes. 

Il est bon de remarquer, une fois pour toutes, que dans le cas ou la 
rotation totale de la figure mobile serait nulle, Taire définie par la 
formule (6) deviendrait une fonction du premier degré de j; et de ^ et 
serait par conséquent proportionnelle à la distance du point décrivant 
à une droite fixe. Ce cas particulier n*off^e aucune di£9culté. 

Après avoir étudié les différentes formes de la proposition générale, 
examinons les conséquences qu'on peut en déduire. 

Soient S^, S„ S, les aires relatives à trois points en ligne droite M^, 
M,, M, de la figure mobile. Nous pouvons toujours supposer que ces 
points soient sur la droite y = ; en désignant leurs abscisses par x^^ 



x^y x^ nous aurons : 

s, = - X* — A3!, + C, 

S. = ^r,« — Aj?,+ C, 

e 

S, = j^a?,' — Aa?, + C, 
et en éliminant A et C nous trouverons : 

Désignons par (ik) la distance M^Mx- prise avec le signe + on — 
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suivant le sens dans lequel elle est portée. L^equatioû précédente 
deviendra : 

(9) Sj (23) + S, (31) 4- S, (12) 4- ^ (12) (23) (31) = 0. 

Par exemple, si Ton suppose que les points 2, 3 décrivent une même 
courbe fermée, on aura S, = S, et Téquation précédente donnera : 

s.- s, = I (12) (31). 

Supposons, par exemple, que la courbe soit convexe et analogue k 
une ellipse, on aura alors = 2;; et la formule précédente deviendra : 

S, — S, = iu (21) (13). 

Vaire S, — S^ comprise entre les deux courbes est igàU à celte du cercle 

dont le rayon est une moyenne proportionnelle entre (21) et (13). 

C'est le tbéorème bien connu de M. Holditch. 

Mais si la courbe était une lemniscate, on aurait :=^ et par 

conséquent : 

S, i^ g, ; 

tous les points de la droite décriraient des courbes de même aire. 

Soient maintenant S|, S^, S^, S^ les aires décrites par quatre points 
de coordonnées d?|, y„ ..«i x^^ y^* En écrivant les expressions de ces 
aires au moyen de la formule (6) et éliminant les constantes A, B, C 
on aura la relation : 



s. 


«l 


V, 


1 


s. 


«t 


Vt 


1 


s. 


*. 


Vt 


1 



s, x^ y, 1 



e 

2 



a?,* 4- y»* aï, y, 1 
a?,* -4- y,' a?, y, 1 



que Ton peut développer comme il suit. Appelons (123) Taire du 
triangle formé par les poiats 1, 2, 3 prise avec le signe + ou le 
signe — suivant que le sens de la rotation dirigée de Ox vers Oy sera 
celui de la rotation autour du triangle ou celui de la rotation contraire. 
On aura : 

(10) S. (234) — S, (341) + S,(412) — S, (123) = (123) J • P, 
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P désignant la puissance dti point 4 par rapport au cercle circonscrit 
au triangle (123). Ce théorème a déjà été démontré par M. Leudersdorf 
pour le cas des mouvements fermés. 



II 



Après avoir étudié les aires décrites par les différents points de la 
figure mobile, nous allons considérer les différentes courbes envelop- 
pées par les droites de cette figure. 

Soit : • 

(11) 1*0? 4- »y 4- » = 0, 

réquation d'une droite rapportée aux axes mobiles, on peut supposer 
que Ton ait : 

tt« + f?« = 1. 
L*équation de cette droite rapportée aux axes fixes sera : 

(12) U^ X^ 4- f^y, + Wj i=i 0, 

où Ton aura : 

i»j m» cos (il — 9 sin d), 
o, =: « sin (i) + 9 cos u», 

et par conséquent : 

V 4- t?i« = 1. 

Le point où la droite mobile touche son enveloppe est défini par 
réquation (12) jointe K la suivante : 

j?, (?», 4- y, ef p, 4- dro^ = 0, 

ce qui donne pour les coordonnées de ce point : 

/ du d'h\ 

/ d% d^\ 
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En différentiant ces formules on obtiendra : 

r / d^A t ^*&\"i 

^y» = — ttj f?w «? 4- « ( a + —I 4- t? ( 3 -f- j—l h 

(i) étant toujours considéré comme la variable indépendante. 

Ces relations conduisent à différentes conséquences que je me 
contenterai dénoncer; car elles sont bien connues et se démontrent 
aussi facilement par la Géométrie que par T Analyse. 

Si à un instant donné on considère toutes les droites de la figure mobile, 
celles qui touchent leur enveloppe en un point de rehroussement passent par 
un point A dont les coordonnées par rapport aux axes mobiles sont : 

% 
le centre de courbure de V enveloppe d'une droite quelconque est le pied de 
la perpendiculaire abaissée du point A sur la normale à l'enveloppe. 

Le point A est dé/lni çéomét^Hquement par la propriété suivante : le 
cercle ayant pour diamètre la droite qui joint le point A au centre 
instantané, cercle qui est le lieu des points de rebroussement des enveloppes 
de droites, est symétrique par rapport à ce centre instantané du cercle lieu 
des points dont les trajectoires ont une inflexion. 

Nous nous bornerons à développer ce qui concerne les arcs des 
courbes enveloppes. On aura, en employant les formules (13) : 

ds ■= yixJT'dy} =\ w -h u la + j4) + « (? + j4) ^^^ 

ds désignant la différentielle de Tare de Tenveloppe, et par suite si Ton 
veut avoir Tare de Tenveloppe quand la figure mobile passe de la 
position Pq à la position P„ on trouvera : 



s 



=/r [« -^ « (" -^ S) -^ " (^ -*■ S)] "'■ 



et par conséquent : 
s = W.6 -f- 



"/r (* -^ S) '^^ ^ " {jy ■" S) ''"' 
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6 désignant toujours la différence Wi — Wq* Posons : 

L^expression de Tare deviendra : 
(15) s = ^{w-huV -h vr^h 

et de la résulte le théorème suivant : 

Si rofi considère la Affure moàHe dans deux quelconques de sesposUions Pq, 
P„ rare enveloppé par une droite quelconque de cette Jtgure dans le passage 
de la première position à la seconde est égal à V angle dont la figure a tourné 
multiplié par la distance à cette droite d'un point déterminé (l', r') de la 
figure mobile (*). 

Il est bon de remarquer pour les applications qu'ici la différentielle 
de l'arc a un signe et que ce signe change lorsqu'on passe par un 
point de rebroussement de l'enveloppe. 

En vertu des formules qui déterminent ^\ r/ on trouvera : 



J w, 

J w. 



• ou, en se rappelant les formules (7) : 

(16) { .. _ , 

On voit dona que le point (;", r') dépend encore du centre de gravité 
des courbures de Steiner. Du reste les formules précédentes permettent 
de le construire immédiatement. Soient Aq, A^ les deux positions 
initiale et finale du centre. instantané de la figure mobile et soient G' 

(>) Danâ un arllcle intéressaut iaséréau Bulletii^ delà Société Philomathiqtt$ (1869, p. 12) 
M. Ribaucour a énoncé la môme proposition sous la forme suivante : lorsqu'une flguro 
plane se meut d'une manière quelconque dans son plan, toutes les droites de cette 
figure enveloppent des courbes dont les longueurs sont les mémos que si le systôme 
avait tourné du même angle autour d'un certain point de la figure. 
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le centre de gravité des courbures, C le point à construire. Pour avoir 
la direction et le sens de C C il faudra faire tourner A^ A^ de 90^ 
dans le sens des rotations de O^r vers Oy. De plus la grandeur de G' G' 
est donnée par la formule : 

AqA, 



C'G' = 







On voit en particulier que si le mouvement est périodique et si Ton 
en considère une période entière, A^ coïncide avec A^ et le point 
cherché est le centre de gravité des courbures. 

On peut obtenir ici des propositions analogues à celles de MM. Hol- 
ditch et Leudersdorf. Considérons d'abord trois droites concourantes 
de la figure mobile D, D„ D, représentées par les équations : 

y cos 9 — â; sin f = 0, 
y cos ç, — X sin ç, = 0, 
y cos ç, — X sin ç, == 0. 

On aura pour les arcs s, s^y «, des enveloppes de ces trois droites 
les formules : 

* =:r (r/ cos ? — Ç" sin ç ), 
*j = (r/ cos Çj' — $• sin (p,), 
*, =5 6 (t)' cos Çj — 5' sin ç,), 

ce qui donne, en éliminant Ç', r/ : 

(H) (1 2) * H- (20) s, 4- (0 1) s, = 0. 

{ik) désignant le sinus de Tangle des droites D„ D;... 

Cette formule, si simple, permet de résoudre le curieux problème 
suivant : 

Êianù données deux courbes (C), (CJ, trouver une nouvelle courbe (C^ 
dont rare soit égal à la somme des arcs des deux courbes» 

En effet, menons à (C), (C,) respectivement deux tangentes D, D, 
faisant un angle constant A et considérons la bissectrice D, de Tangle 
formé par D, D^. Les trois droites D, Dp D, constituent une figure 
invariable et si Ton applique la formule précédente on aura : 

A 

2*, cos — = < -4- *„ 
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en supprimant le facteur commun sin — • L*arc s^ de la courbe 

enveloppée par la bissectrice, est donc proportionnel k # + «|. Une 
courbe semblable aura donc un arc exactement égal à « + f^ (^). 

Enfin, si nous considérons trois droites D, D,, D, formant un 
triangle et représentées par les équations : 

w cos ç,- + y sin ç< — p< = 0, i =; 0, 1,2, 

on aura, en employant la formule (15) et en éliminant Ç', iq" des 
trois équations obtenues : 



p cos 9 sin 7 
Pi cos ^^ sin fi 
jP$ cos 9, sin 9, 



s cos 9 sin 9 

I, cos 9, sin 9, = — 6 

^1 cos 9, sin 9, 

Il n^est pas difficile de transformer cette formule et de voir qu^on 
peut récrire : 

as 4- bSi 4- <?*, = 20S, 

a, b, e désignant los longueurs des trois côtés et S la surface du 
triangle formé par les trois droites D, Dj, D,. 

Nous laisserons au lecteur le soin de faire des applications, et pour 
terminer oe qui se rapporte aux enveloppes de droites nous chercherons 
les aires de ces enveloppes. Les formules qui donnent â^i, y„ 4^^^ dy^ 
nous conduisent & la relation suivante : 



x^dy^ — y,c/j?,=:(» + tta + 1^3) w4- 



«('"^S)-^''(^"^S)} 



et Ton a par conséquent : 

j (jr, dy^ — y, dx^ z= ^c'O H- ««j 1 ( 2a 4- ■— j J dtù 
J «0 J w. \ diù / 



23 4- --4l '^w + 
diù 






diù' 



(^) Dans les Nouvtlieg Annales de Mathématiques (t. XIV, 2* série) M. Foureî a fail 
coaaaitre ua cas particulier de celte coaslruction, celui où l'auglo constant a 809 deux 
côtés tangents à une môuio courbe. 
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L^aire de Tenveloppe sera donc de la forme : 

«>'--+- Auw 4- A'vw H- Bu* + B'»' 4- Cuv, 

et par conséquent les droites dont les enveloppes ont une aire 
constante K satisfont à Téquation : 

e 

On reconnaît Téquation tangentlelle d^une série de coniques 
homofocales. Ainsi : 

Si Von considère les droites de lajlgure mcbile, telles que le rayon weteur 
joignant un point fixe du plan à leur point de contact avec leur enveloppe 
décrit une aire donnée quand lajlgure moHU passe de la position V^ à la 
position P^, ces droites enveloppent une conique de lajlgure mobile dont les 
foyers demeurent Jtxes quand la valeur constante de Paire donnée varie. 

Dans le cas oii le mouvement est périodique, si on applique le 
théorème précédent à une période entière, on reconnaît que le centre 
de la conique coïncide avec le centre de gravité des courbures de la 
roulette mobile. 

Quelques-unes des propositions précédentes s'étendent soit au 
mouvement d^une figure invariable sur la sphère, soit aux déplacements 
dans Tespace. Mais pour cette généralisation je renverrai au travail 
que j'ai publié daas le Bulletin des Sciences mathémaUçues et astronomiques 
en 1878 (t. Il, 2® série, p. 339 et suivantes). 



NOTE IX 

SUR UN NOUVEL APPAREIL A LIGNE DROITE DE M. HART. 

Dans les Proeeedlngs of ihe London Mathematkal Society (vol. VIIÎ, 
p. 288), M. Hart qui avait déjà trouvé un premier système articulé 
réalisant avec cinq tiges seulement la description mécanique de la ligne 

droite, a fait connaître une nouvelle 
solution du même problème dans laquelle 
il emploie le même nombre de tiges. 
Le nouvel appareil de M. Hart, tout à 
fait différent du premier, nous paraît 
oifrlr le plus grand intérêt. Bécemment 
M. Kempe Ta retrouvé, en étudiant 
une question plus générale sur laquelle 
nous avons eu Toccasion de revenir (}), 
Nous nous proposons ici d^exposer la 
méthode de M. Hart, en la généralisant 
quelque peu et en mettant en éyidence quelques conséquences très 
simples des résultats obtenus par l'auteur. 

Soit ABCDP un pentagone articulé fixé par les deux sommets A 
et B. Le mouvement de cette figure dépend de deux paramètres ; par 
exemple, on peut prendre arbitrairement les angles en A et en B; nous 
achèverons de déterminer ce mouvement par la condition que les 
angles en C et en D soient égaux. Nous allons voir que cette condition, 
quMl serait difficile de réaliser mécaniquement, peut être remplacée par 
celle-ci, que deux points H, £ convenablement choisis sur AD et 




i}) A.-B. Kempe, On cot^ugaie Four-pieee linkages (Proeeedings of the London Uaihe» 
iH(UiealSotiel!f, vol. IX, p. 133, iP 132). 

G. Dardoux, Reelitrehts sur un tpstéme artieuli (Bulletin des Sdenees mathématiques 
et astronomiques, 2« série, t. III, p. 151-187). 

OcSPEVnDUS. — Mécanique, Î7 
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sur BC soient maintenus à une distance constante et par conséquent 
reliés par une tige de longueur convenable. 
En effet, déterminons un point H sur AD, par la condition : 

DH_PC 
PD""CB* 

Les deux triangles PHD, PCB, ajaot les angles C et D égaux par 
hypothèse, seront semblables ; on aura donc : 

DH_PD_PH 

^ ^ PC Tcb""pb' 

(2) angle HPD=: angle PBC. 

De même, déterminons un point E sur BG par la condition : 

CE_ PD 
PC'~'AD* 

Les deux triangles PDA, PCB seront semblables, et Ton aura : 

CE_PC _ PE 

^^^ pd""ad'"Ip' 

(4) angle APD = angle P E C. 

Je vais démontrer que les points H et Ë sont à une distance 
invariable. Mais auparavant je désignerai, pour plus de netteté, par 
des lettres les différents segments de la figure. Posons : 

AB = a, AH = d, HD=:y, DP = g, 
BE = (r, EC=:c', CP=Y. 



Les égalités (1), (3) nous donnent, entre ces lignes, les relations : 

d'oii l'on déduit : 

bc' — cb' = 0. 
Posons : 

(5) ô' = àA, £ = ch, 
on aura : 

(6) Py = ^^^ (1 + *)i 
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et des égalités (1) et (3) on dédaim aussi : 

0) L^ = —L^. ^ = _ï_. 

^ ^ PB (?(1 4- Jt) PA b{l -f- k) 

Cela posé, en vertu des équations (2), (4), les angles APH, BPE sont 
égaux comme différences d^angles égaux, et, par conséquent, les 
angles en P des deux triangles HPE, APBsont aussi égaux. On aura 
donc, en désignant par P leur valeur commune : 



HE = PH + PE — 2PH.PE cos P. 



AB = PA + PB — 2PA.PB cos P. 

En éliminant le cosinus inconnu et remplaçant PH, PE par leurs 
valeurs tirées des équations (7), on trouve ; 



On a d*ailleurs, dans les deux triangles APD, BCP : 



■s 



AP = p' -*- ô*(i -h ky — 2ô(i H- ;i) p cos e, 



-1 



BP = Y» -f. c*(l 4- ky — 2c{l 4- *) Y cos e, 

désignant la valeur commune des angles C et D. Éliminant 0, on 
trouve : 



(8) CY PA — ^g PB = (ÔY — <?&) àc (1 4- *), 

et, par conséquent, on a : 



HE = '— î ï-^-^-î ^ + , 

bcil -h Jt) l 4- A 

HE est donc constant, comme il fallait le démontrer, et, en désignant 
par d sa valeur, on a : 

(^Y — *&)(c3-*y) 



(9) jt ^a' — d^) =zd^ + 



àc 



Ainsi, Ton pourra produire ce mouvement particulier du pentagone 
articulé, dans lequel les angles C et D variables sont constamment 
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égaux, en réunissant les deux points H et E par une tige de la 
longueur d définie par Péquation précédente. 

Mais alors Téquation (8) donnant une relation entre les distances 
du point P aux deux points fixes A et B, est Téquation du lieu du 
point P; ce lieu est, en général, un cercle ayant son centre sur la 
droite A B. 

Si, dans Téquation (8), on remplace P A, PB en fonction de PH, PE, 
on est conduit à Péquation : 

et Ton voit que, si au lieu de fixer A et B* on fixait H et E, le lieu 
de P serait encore un cercle ayant son centre sur HE. En étudiant 
][)lus complètement cette figure, on retrouverait les systèmes de deux 
quadrilatères semblables considérés par M. Eempe dans le Mémoire 
que nous avons déjà cité. 
Si Ton a : 

(10) n = ^g, 

réquation (8) deviendra : 

PÂ*— PB* = - (l + ;t) (ÔY — <?3), 

et le lieu du point P deviendra une droite perpendiculaire à AB. C'est 
le résultat signalé d'abord par M. Hart. On a alors : 

k = 



\ ^ acd „ hd^ ^ . ha^ 

f abd , cd^ , ca^ 

, ^ "~ a» — (*' a« — rf' a^ — d^ 

Cette remarquable solution laisse donc entièrement arbitraires les 
quatre côtés du quadrilatère articulé ABEH. Le lieu du point P est 
alors défini par l'équation : 

PA-PB = ^^ -^' 

cr — dr 
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On voit que, si la théorie est un peu longue, le résultat est extrêmement 
simple. 

Dans cet appareil, le mouvement de PD est celui d'une droite dont 
un point D décrit un cercle pendant qu'un autre point P décrit une 
droite. Cherchons si Ton peut disposer des dimensions des différentes 
tiges de telle manière que tous les points de cette droite décrivent des 
ellipses. Il faudra pour cela : 1° que la droite décrite par le point P 
pass& en A ; 2® que PD = AD. 

En exprimant ces deux conditions, on trouve : 



c* — J' = a* — rf*, àa = cd, 



et par conséquent : 



d = (f, « := a. 



Alors Tappareil offlre la disposition indiquée sur la figure 171. On a : 

AH=:HE, AB = BE, AD = DP, PC=CE. 

Si Ton prolonge DP d'une longueur DQ = DP, le point Q décrit la 
droite AB. Le mouvement de la barre PQ est donc celui d'une droite 

de longueur constante dont les ex- 
trémités glissent sur deux droites 
rectangulaires. Tous les points inva- 
riablement liés à PQ et d'où l'on 
voit P Q sous un angle droit décri- 
ront des droites passant par A. Les 
points de PQ décrivent des ellipses. 
Les collections de la Faculté des 
Sciences contiennent un très beau 
modèle de cet appareil, exécuté par 
M. Bréguet. Ce modèle est disposé de telle manière, qu'au lieu de 
fixer les points A, B on peut fixer les points P et D. Alors tous 
les points de la droite AB,' devenue mobile, décrivent des limaçons 
de Pascal. 

L'ellipse et le limaçon de Pascal sont donc des courbes que l'on 
peut décrire, comme la ligne droite, par l'emploi de cinq tiges 
seulement. 
Voila une première conséquence des recheches de M. Hart. En 
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voici une seconde que nous nous contenterons dMndiquer en quelques 

mots. 

Considérons l'hexagone articulé ABDB'A'CA, dont les points A, 
B sont fixes. Le mouvement de cette figure dépend de trois paramètres. 
Achevons de le déterminer par la condition que les angles C, D soient 

égaux et que A' B' soit parallèle 
2i AB. Je dis que ces deux condi- 
tions peuvent être remplacées par 
celle-ci, que deux points N et P 
convenablement choisis sur AC, 
BD soient à une distance inva- 
riable ainsi que deux points N' , P* 
pris sur A' C, B' D. 
B En effet, menons, par A', A'E 
égale et parallèle à B'D, puis E K 
égale et parallèle à DB. La figure A'EKAC sera un pentagone 
identique à celui dont nous avons étudié le mouvement, les angles en C 
et en E étant égaux. Il y aura donc deux points M et L sur EK et A C 
qui seront à une distance invariable. Si Ton prolonge AL jusqu'en P, 
et qu'on mène NP parallèle à AL, le qu^adrilatère NPBA sera 
homotbétique au quadrilatère A KLM. On aura donc : 

ML_AK__ AB ~ A^B' 
NP""ÂB"" AB ' 

NP sera donc constant comme LM. 

Par raison de symétrie, ou en répétant le même raisonnement, on 
reconnaît qu'il y a de même deux points N^ P' sur A'C, B' D qui 
demeurent à une distance invariable, en sorte que le mouvement de 
l'hexagone sera déterminé si l'on réunit par des tiges de longueurs 
convenables ces couples de points (N, P), (N', P'). 

Du reste, si les proportions des côtes de Thexagone et par conséquent 
celles des côtés du pentagone A' C AKE sont convenablement choisies, 
c'est k dire si l'on a : 



A'C.CA = B'D.DB, 



le point A' décrira une droite perpendiculaire a A B ; il en sera de même 
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de tous les poiats de A' B'. On aura donc réalisé le mouvement dVne 
droite demeurant toujours horizontale pendant que tous ses points 
décrivent des verticales (^). 

Il est clair que, si Ton réunit dans Tespace deux appareils égaux de 
ce genre, situés dans deux plans verticaux faisant un angle quelconque 
et reliés par leurs points A' de telle manière que les deux points A' 
décrivent la même droite, les deux droites A' B' détermineront un 
plan horizontal dont tous les points décriront des verticales. On pourra 
poser une table sur ces droites, et Ton aura ainsi la disposition, la plus 
simple connue, permettant de réaliser un mouvement parallèle dont 
les applications sont évidemment très variées. 

(1) Voici quelles sont les dimtfbsions des difrôrenlos tlgos. Posons : 

CA = p, DB = y, AB = a, 
CA' = p', DB' = y', A'B'=a'. 
Oq derra avoir : 

cl Ton trouvera : 

AN = -iL-, ii=jr:s:. BP = -fL^ ito[:Ê:. np=.&:. 

a — a' Y <i — ap Y 

A'N'=-*^ïi^=;c:Ê:, B'P'=-^ïl=P^. N'P' = <.'-^. 
a — a' Y * — * P Y 

Au roale, les deux quadrilatères ABPN, A'B'P'N' sont semblables, les côtés homo- 
logues étant ABelN'P'.A'B'olN'P A'N' et BP, AN et B'P'. LeslignesNP, N'Psont 
parûilélos, comme AB et A'B'. La théorie de celte figure peut ôgalemenl se rattacher 
trni. belles recherches de M. Kempe. 
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NOTE X 



sur la braghtstoghrone relative a un point 

mat£riel pesant. 

On considère deux points A et B, A étant le plus haut. Si Ton 
imagine une cjcioîde ayant Thorizontale C D pour base et passant par 
les points A et B, le temps que mettra un point matériel pesant, place 
primitivement en A avec la même vitesse que sMl éfoit tombé 
librement d^un point de CD, pour aller au point B, sera moindre quand 
on assujettira le mobile à parcourir la cycloîde AHB que lorsqu^on 
Tassujettira a parcourir toute autre ligne AKB située dans le plaa 
vertical des points A et B. 

Menons la normale en un point M de la cjcioîde. Cette normale 
enveloppe, comme on sait, une autre cycloîde qu^elle touche en un 
point Q tel que P Q = PM. Si Ton désigne par u) Tangle C PM et par a 
le rayon du cercle générateur de la cycloîde on a, comme on sait : 

PM = PQ=:2fl8in 0). 

Supposons que Ton définisse la courbe A E B par la longueur p = P N 
portée sur la normale à la cycloîde à partir du point P. Cette longueur 
essentiellement positive pourra être plus grande ou plus petite que PM. 

Menons la normale à la cycloîde en un point M' infiniment voisin 
de M, et soit N' le point où elle vient couper la courbe AKB. La 
vitesse que le point matériel pesant aura en N dans son mouvement 
sur la courbe AKB aura évidemment pour expression : 



k'2i7.NL = |/2^.psin 



U), 



NL étant la perpendiculaire abaissée sur la droite CD. 

Par conséquent, le temps que le mobile mettra à aller du point A au 
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point B par la courbe AKB sera exprimé par Tintégrale : 
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/ 



B 



NN' 



^ K2^ p sin u) 

n nous reste à évaluer NN'. 

Abaissons du point N la perpendiculaire NS sur la normale M'N' 



c 




dans le triangle rectangle NN' S, on aura évidemment en négligeant 
des infiniment petits du second ordre : . 

NN' = ^.. 
sm % 

i étant Tangle que fait M N avec la tangente en N à la courbe AKB. 

D'autre part, comme les normales en M et en W font un angle égal 
à é^d» et se coupent en un point très voisin de Q, on a au degré 
d^approximation déjà indiqué : 

NS = (p 4- PQ) iw = (p 4- 2a sin w) d(ù, 

et Ton obtient alors, pour expression définitive du temps par la courbe : 



X 



B 



p + 2a sin tù diù 



^ |/2^ . p sin (0 »>" * 
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Il s^agit d^étabUr que cette intégrale est plus grande que celle qui 
correspond à la cycloïde AHB. Pour cela nous commencerons par 
supprimer sin », dans chaque élément; cette suppression ne peut 
que diminuer Tintégrale, qui deviendra : 

dtù 






sin iù 



Sous cette forme nous voyons immédiatement que chaque élément de 
rintégrale, considéré comme fonction de p, est la somme de deux 
quantités dont le produit est constant. Chacun des éléments, et par 
suite rintégrale totale, prendra la plus petite valeur possible quand on 
aura: 

p =2a sin w. 

Or, les deux hypothèses : 

sin i = 1, p = 2a sin u), 

correspondent au mouvement par la cycloïde AHB. La proposition 
que nous avions en vue est donc établie. Dans les conditions que nous 
avons indiquées, la cycloïde est la brachystochrone ou courbe dé plus vite 
descente pour le point matériel pesant. 

La propriété précédente subsisterait encore si, au lieu de supposer la 
courbe A KB plane et située dans le plan de la cycloïde, on prenait une 
courbe quelconque allant du point A au point B. Pour rétablir, on 
projette la courbe considérée sur le plan de la cycloïde et Ton reconnaît 
immédiatement que le temps mis par le mobile à parcourir la projection 
est moindre que celui quMl met k parcourir la courbe dans Pespace. 
En effet, les éléments correspondants des deux courbes sont parcourus 
avec la même vitesse, mais Télément de la projection est toujours 
inférieur ou égal à celui de la courbe dans l'espace. 

La belle démonstration qui précède est due k M. O. Bonnet. 



NOTE XI 

SUR UNE LOI PARTIGULI£RE DE LA FORGE 

SIGNALEE PAR JAGOBI. 

Dans la théorie des forces centrales, on s^occupe surtout du cas où 
la force dépend seulement de la distance du point mobile au centre 
attirant. LMUustre Jacobi a signalé une loi plus compliquée de la force 
qui est donnée par la formule : 

r désignant la distance au pôle et co Tangle polaire. On voit que si Ton 
suppose la fonction /'(co) remplacée par une constante, on retrouve 
la loi de Newton. Jacobi a montré que Ton peut toujours trouver les 
équations finies du mouvement du mobile pour toutes les formes 
possibles de la fonction f{iù). 

Écrivons, en effet, les équations différentielles du mouvement. Les 
deux composantes.de la force parallèles aux axes sont : 

Li-j cos (I), -^ sin w. 
r' r" 

, On aura donc, pour les équations différentielles : 

(1) —'=—^ cos w, J-- = '-V sin ù). 

On peut évidemment adjoindre à ces deux équations Tintéghale des 
aires : 

(2) r^diù = Cdt, 

qui en est la conséquence. 
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Mettons la première des équations (1) sous la forme : 



de \dt) r« ' 



et remplaçons- y -^ par sa valeur tirée de Téquation (2) ; elle deviendra : 

T 



/dx\ ^ fM 

\dt) C 



cos (0 dtù. 



LMntegration peut donc s^effectuer immédiatement et nous donne : 

dx l C 

(3) j-^='^\ f{^)^^^^diù. 

On aura de même : 

(4) ' g = 1 J/'Cto) 8in « rf«. 

Ces deux équations jointes à Tintégrale des aires : 

donnent la solution complète du problème. Si Ton porte, par exemple, 

dx dp 
les valeurs de — t — tirées des équations (3) et (4) dans Téquation (5) 



on aura : 



(6) X I /(ci)) sin w — y I /(w) cos w = 0*. 

C^est réquation en termes finis de la trajectoire. Si Ton y remplace x 
et y en fonction de r et de b), elle devient : 

(•7) — = cos w I f{(ù) sin tù dut — sîn w 1 /"(w) cos co rfco. 

En portant ensuite la valeur de r fournie par cette équation dans la 
formule (2), on aura le temps par une quadrature. 

Supposons, par exemple, quMl s^agisse de la loi de la nature et 
faisons : 

/■((,)) = — jx, 
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{jt. désignant une constante. On aura : 






X 

sin 0) (^(i) = . [L cos w-f-a= (jl — f-a, 



cos (i) rfo) = — pi sin (i) — p = — ji. p ; 

r 

a et étant les deux constantes introduites par Pintégration. L^équation 
de la trajectoire deviendra ici : 

(8) ^r -h OLX + ^p = C*. 

Elle représente, on le voit, une conique rapportée à son foyer et dont 
Texcentricité a pour valeur : 



(9) . = iAJî: 

Les formules (3) et (4) nous donnent ici : 

dx [f,y P 

(10) . l^'" ^^~^' ' • 

* rfy [L X X 

rf7"~ Or ■*■ C' 

et Ton en déduit pour la vitesse du mobile, en tenant compte de 
^équation (8) : 

La constante A des forces vives a donc pour expression : 

ou, en vertu de l'équation (9) : 

(12) A = ^,(e*-l)=r»-^. 

On voit donc que la trajectoire sera une ellipse si la constante des 
forces vives est négative, une parabole si cette constante est nulle, une 
hyperbole si elle est positive. 
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Dans le cas ou \l est négatif, la force est répulsive; la constante des 
forces vives étant essentiellement positive, la trajectoire est toujours 
une hyperbole. 

Revenons au cas général où f{iù) est une fonction quelconque. Si 
dans la formule (7) on met en évidence les constantes arbitraires 
introduites par Pintégration, on voit que Téquation de la trajectoire 
sera de la forme : 

(13) - = a 6 (lo) -t- ^ cos (I) 4- c sin w, 

oîi (o)) est' une fonction parfaitement déterminée de u) et où a, bj c 
sont les trois constantes arbitraires qui doivent figurer dans Téquatioa 
de la trajectoire. De là résulte la proposition suivante : 

Si ron a trouvé une solution particulière quelconque du problème dans 
laquelle la trajectoire est définie par V équation : 

ê 

on aum immédiatement r équation delà trqfectoire la plus générale avec trois 
constantes arbitraires, par la formule : 

- = a 9 (d)) + P cos (I) + Y sin u). 

T 

Par conséquent, si lapremière trajectoire est algébrique, il en est de même 
de toutes les autres qui sont des courbes homologlques à la première. 

Cette remarque a quelque intérêt parce qu^elle montre quMl existe 
des lois de la force pouvant faire décrire à un mobile des trajectoires 
qui seront toutes algébriques et d*un degré déterminé, quelles que soient 
les conditions initiales du mouvement. 

Supposons en efffet, étant donnée une courbe quelconque (C), qu'on la 
fasse parcourir par un mobile de telle manière que Taccélération soit 
dirigée vers un point fixe que nous prendrons pour pôle. On peut 
toujours donner à la force qui détermine ce mouvement une expression 
de la forme : 

[M 

licciproqucmcnt, si Ton cherche le mouvement le plus général produit 
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m 



par Taction de cette force, comme on connaît déjà une trajectoire 
particulière, la courbe (C), on peut conclure de notre proposition que 
la trajectoire la plus générale sera une courbe homologique à (C), étant 
le centre d^homologie. On voit donc que si (C) est algébrique et de 
degré déterminé, on aura une loi de la force dans laquelle toutes les 
trajectoires seront des courbes algébriques, d^un même degré qui peut 
d^ailleurs être quelconque, à savoir le degré de (C). 



NOTE XII 



SUR LES LOIS DE KEPLER. 



Dans deux articles sur la possibilité de déduire d'une seule des lois de 
Kepler le principe de V attraction insérés au tome 84 des Comptes rendus 
de V Académie des Sciences, M. Joseph Bertrand a traité différentes 
questions très intéressantes relatives au mouvement des planètes autour 
du Soleil. 

Dans le premier, inséré à la page 671, cet illustre géomètre a d^abord 
démontré que si Kepler n^avait déduit de Tobservatiôn qu'une seule de 
ses lois : les planètes décrivent des ellipses dont le Soleil occupe un des 
foyers, on aurait pu, de ce seul résultat érigé en principe général, 
conclure que la force qui les gouverne est dirigée vers le Soleil et inver- 
sement proportionnelle au carré de la distance. Il a ensuite proposé 
pp. 673 et 731 le problème suivant : 

En sachant que les planètes décrivent des sections coniques et sans rien 
supposer de plus, trouver Vexpression des composantes de la force qui Us 
sollicite, en fonction des coordonnées de son point d'application. 

M. Bertrand a d'abord établi, par des considérations géométriques 
fort simples, que la force est nécessairement dirigée vers un centre 
fixe ou parallèle à une droite fixe. La dernière hypothèse est 
incompatible avec une orbite fermée; il faut donc nécessairement 
admettre la première et supposer que la direction de la force va passer 
par un centre fixe. On est ainsi amené à résoudre un problème 
incomparablement plus facile que le précédent et dont voici l'énoncé : 

Trouver Vexpression de la force qui, dirigée vers un centre fixe, fait 
décrire une section conique, quelles que soient les conditions initiales du 
mouvement. 
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J'ai donné (pp. 760 et 936 du même tome) une solution directe du 
problème ainsi transformé, et c'est cette solution que je me propose de 
développer ici. Mais auparavant, j'emprunterai à un beau travail de 
M. Halphen sur le mênie sujet (p. 939 du même tome), l'énoncé de 
la proposition suivante : 

Si une force, déperulanù seulement de la position de son point d* application, 
/ait décrire à ce point, quelles que soient les circonstances initiales^ une trajec- 
toire plane, cette force passe par un point fixe ou est parallèle à une droite fixe. 

Cette proposition a été démontrée analytiquement par M. Halphen; 
mais il est facile d'en donner aussi une démonstration géométrique. 

Soit eu effet P le plan de l'une quelconque des trajectoires (C), je 
dis que pour tout point ?» de P la force est située dans ce plan. 

Cette proposition est évidente pour tous les points de la trajec- 
toire (C). Si maintenant on place le mobile en un de ces points, en lui 
attribuant une vitesse initiale assujettie à la seule condition d'êti*e dans 
le plan P et de ne pas avpir la direction de la force en ce point, on 
aura par hypothèse des trajectoires toutes planes. Leur plan qui doit 
contenir à la fois la vitesse initiale et la direction initiale de la force 
coïncidera évidemment avec le plan P. Ainsi ce dernier plan contiendra 
non seulement la trajectoire (C), mais une foule d'autres trajectoires 
émanant des différents points de [(C) et remplissant au moins une 
bande du plan de part et d'autre de (C). En répétant le raisonnement 
pour les points à la limite de cette bande, on finira évidemment par 
atteindre tous les points du plan P et il est ainsi démontré que pour 
tous ces points la direction de la force sera dans le plan. 

Ce résultat étant admis, il est très aisé d'établir que la force passe 
par un point fixe ou est parallèle à une droite ^'i.Q. Pour cela, je vais 
montrer que les forces relatives à deux points quelconques »t, in! de ' 
l'espace sont dans un même plan. 

Cela est évident, si la direction de l'une des forces coïncide avec la 
droite m'ai! , Si aucune des forces ne coïncide avec cette droite^ faisons 
passer un plan par mnC et la direction de la force en m. Ce plan 
sera celui d'une trajectoire ; il suffit pour l'obtenir de placer le mobile 
en m et de le lancer dans la direction mf9t'. Donc, d'après une propo- 
sition établie, il contiendra la direction de la force relative à tous ses 
points et en particulier au point rn! . Donc, les forces relatives aux deux 
points m, m! sont bien toujours dans un même plan. 

Despeyrous. — Mécanique, 28 



43 i COURS DE MÉCANIQUE. 

Soient maintenant a, à deux points fixes et m un point variable. 
Si les forces relatives à a et à ^ vont concourir en un point 0, la force 
relative au point m étant dans un même] plan avec chacune des 
précédentes devra aller passer au point fixe 0. Si au contraire les 
deux forces relatives aux points a et ^ sont parallèles, la force 
relative au point m leur sera parallèle et par conséquent aura une 
direction fixe. La proposition de M. Halphen est donc complètement 
établie. 

Il suit de cette proposition qu*un observateur placé sur le Soleil et 
qui verrait toutes les planètes dessiner, dans leur mouvement, des 
grands cercles de la sphère céleste, pourrait conclure de cette seule 
remarque que la force qui agit sur les planètes est dirigée vers le 
Soleil. 

Dans le problème, tel que Pavait énoncé tout d^abord M. Bertrand, 
on suppose que le point matériel décrit toujours, non seulement une 
courbe plane, mais une ellipse. Seulement, on considère toutes les 
trajectoires comme étant décrites dans le même plan. On a donc à 
résoudre une question de dynamique plane ; mais, ici encore, on peut 
obtenir la même conclusion que précédemment et démontrer que la 
force est centrale ou parallèle à une direction fixe. 

Si la trajectoire du mobile dans le plan considéré est toujours une 
conique, on démontrera aisément, comme le fait M. Bertrand, que 
cette conique peut dégénérer en une droite. En efi^et, si la vitesse 
initiale est dans la direction de la force, le rayon de courbure de la 
trajectoire au point initial sera nécessairement infini, et par conséquent 
la conique devant avoir un rayon de courbure i infini sera nécessairement 
une ligne droite. 

Par chaque point du plan, il passera une de ces droites et comme 
elles ne peuvent se couper qu'en des points ou la direction de la force 
soit indéterminée, elles seront toutes^ concourantes ou parallèles. En 
effet, s'il en était autrement, chacune des droites serait coupée par 
toutes les autres en une infinité de points où la direction de la force 
serait indéterminée, ce qui est évidemment impossible. 

Tel est le raisonnement de M. Bertrand. J*aborde maintenant la 
solution du problème auquel nous sommes ramenés. 

Sachant qu'un point matériel soumis à V action d'une force centrale décrit 
toujours une conique, on demande de trouver V expression de celle Jbrce, 
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Ou connaît déjà deux solutions de ce problème : le cas où la force 
est proportionnelle à la distance et celui où elle est en raison inversé 
du carré de la distance. Mais dans ce qui va suivre, nous ne supposerons 
pas qu'il y ait une fonction des forces, c'est à dire nous admettrons que 
la force agissant sur un point peut dépendre, en même temps que de 
la distance du point au centre fixe, de Tangle que fait la direction de 
la force avec une droite fixe du plan. 

Rapportons le mouvement à des coordonnées polaires et prenons 
pour pôle le centre attirant ou origine de la force. Soient r et (o les 
coordonnées du mobile, la constante des aires, F la grandeur de la 
force. L'expression de F sera, comme on sait : 






n. Il ''\^^ 
(1) F 



La trajectoire étant une conique, nous aurons, en écartant le cas, du 
reste très facile à traiter, où la conique passe au pôle, une équation de 
la forme : 

(2) - = a cos (0 4- ô sin w -f- |/a cos 2w H- B sin 20) 4- H; 
r 

a, b, Â, B, H étant les cinq paramètres qui définissent la conique. 
On déduit de l'équation (2), par un calcul des plus simples : 



./■O) 



H» — A' — B' 

- 4- 



^ ^ w* (A cos 2ù) -i- B sin 2ù) 4- H) 5 

ce qui donne : 

C (H* — A* — B') 



(3) F = 



r' (A cos 2a) 4- B sin 2a) -h H) » 



Cette expressioA relativement simple de F permet d'apercevoir immé- 
diatement deux solutions du problème : 
1» Posons : 

(4) A=:0'«», B=:6^i, H=:eVi, C«(H' ~ A* — B') = ;;.0».', " 
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Nous aurons pour expression de la force : 

(5) F = ^ i 

r' {m cos 2(ù -h n sin 2a) -*- h) « 

et pour équation de la trajectoire : 



(6) - = fl cos (I) 4- J sin 10 4- Ô Kw cos 2ti) 4- » sin 2o) 4- A. 
r 

Cette formule, contenant trois constantes arbitraires a, b, ne 
figurant pas dans Texpression de la force, est donc VéquaUon la plus 
générale de la trajectoire quand la force est représentée par Téquation (5). 

Les coniques représentées par Péquation (6) ont une propriété 
géométrique remarquable et qui suffit à définir le système qu^elles 
forment. Lorsque a, b^ varient, elles demeurent tangentes à deux 
droites fixes réelles ou imaginaires passant par Porigine des 
coordonnées. 

Si Ton veut que la force ne dépende pas de co, il faudra sup- 
poser m = » = 0, ce qui conduira à la loi de Newton. 

2® En tenant compte de Téquation de la trajectoire, Texpression de 
la force peut aussi s^écrire : 

(7) F = ^ ' 



•* ( a cos (i) — ^ sin ù) J 



â 



Il suit de cette nouvelle expression de la force une deuxième solution 
du problème proposé. On voit, en effet, qu'en adoptant la trajectoire 
définie par Féquation : 

1 

(8) - = a cos (0 4- ô sin w 4- |/A cos 2w 4- B sin 20) 4- H, 
r 

et en la supposant parcourue de telle manière que la constante des 
aires ait la valeur déterminée par la formule : 

(9) C (H* — A* — B^) = |JL, 
on aura pour expression de la force : 

(10) F = 



•' ï a cos w — h sin wj 
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L^équation (8) contenant trois constantes A, B, H qui ne figurent 
pas dans Texpression de la force, représente la trajectoire la plus 
générale qu'un point matériel puisse décrire sous Taction de la force, 
et cette trajectoire étant encore une conique, on obtient une deuxième 
loi de la force satisfaisant à toutes les conditions posées. 

Les coniques représentées par l'équation (8) lorsque A, B, H varient, 
sont caractérisées par cette propriété que la polaire de Torigine des 
coordonnées par rapport à Tune quelconque d'entre elles est une droite 
fixe dont l'équation est 

- =: a cos CD + * sm w; 

si a et d sont nuls, la loi de la force devient : 

F = i*r. 

Les coniques représentées par l'équation (8) ont l'origine pour centre 
et l'on, retombe sur un résultat connu : 

Les deux lois de la force que nous venons de trouver, sont les seules 
pour lesquelles la trajectoire soit une conique. Pour le montrer, nous 
reprendrons l'équation générale d'une conique : 

(11) - zz: a cos (j) 4- ô sin (j) 4- V K cos 2a) + B sin 2(j) -f- H, 

et nous supposerons que cette équation représente l'une des 
trajectoires. Alors a, d, A, B, H seront cinq fonctions inconnues des 
trois constantes arbitraires qu'introduit l'intégration complète du 
problème, constantes arbitraires que, pour fixer les idées, nous 
désignerons par a, P, y* L'expression de la force agissant sur le 
mobile est donnée par la formule : 

. V „ C*(H' — A* — B*) 

(12) F = !^ ^' ■,; 

r* (A cos 2a) -f- B sin 2a) + H) î 
C désignant la constante des aires, ou plus simplement : 

(13) ^ ~ »^ LA cos 2a) + B sin 2a) + hJ ' 

E désignant comme C une fonction inconnue des trois constantes 
arbitraires. '" 
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Cela posé, faisons varier les constantes a, 0, y de telle manière que 
la conique trajectoire passe toujours par un point déterminé (r, ù»). On 
aura en différentiant Téquation (11) dans cette hypothèse : 

, ^ ... cos2a) rfA -4- sîn 2(0 rfB + rfH 

(14) cos 0) da 4- sin iù db -h ■ ■ = 0- 

2 |/à cos 2(i> -4- B sin 2(i> + H 

D'ailleurs, la force devant demeurer constante pour le même point, on 
aura dans les mêmes conditions dF = 0, c'est à dire : 

(15) cos 2o) d' (-) + sin 2(o rf* (gl+ (^ (^) = 0, 

et cette relation différentielle doit être yériflée pour chaque système 
de valeurs de u), a, 0, y toutes les fois que Téquaticn (14) le sera. 

Or, cette condition ne peut être remplie que de deux manières 
différentes : 

l'^ L'équation (15) peut avoir lieu, quel que soit g), si Ton a : 

ABC 
Alors £1* ^' ^ sont des constantes indépendantes de a, p, y et nous 
IV K. K. 

sommes conduits à la première loi trouvée, exprimée par la formule (5) ; 

2° L'équation (15) n'est pas identiquement vérifiée ; dans ce cas, elle 
doit être une conséquence de la formule (14) et cela pour toutes les 
valeurs de u). 

Pour qu'il en soit ainsi, il faut évidemment que les équations (14) 
et (15) aient la même forme et que les termes en sin u), cos tù qui ne 
figurent pas dans l'équation (15) disparaissent de la relation (14). On 
doit donc avoir : 

da = 0, dà = 0, 

et par conséquent aetb doivent être des constantes, ne dépendant pas 
des arbitraires a, ^, y. L'expression de la force devenant alors : 

__ C (H' — A* — B") 



•* ( a cos w — b sin co j ■ 
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I 

et le dénominateur ne contenant plus a^ 0, y» ^^ ^^^^ Q^^^^ ^^ ^^^^ ^® 
même du numérateur. On obtient ainsi la seconde loi de la force, donnée 
par la formule (10) (*). 

Les-deux lois auxquelles nous avons été conduits directement sont 
donc les seules qui fournissent une solution de notre problème. Si on 
les exprime en fonction des coordonnées x et y^ elles prennent la forme*: 

(5)' F = ^** 



(10)' F :^ 



(ax* -h 2bxy -f- cy^) « 



{ax 4- dy + c)* 



En se reportant k des mouvements s^accomplissant dans Tespace, on 
reconnaîtra aisément que les deux lois de la force centrale représentées 

(^) On peut rendre le raisonnement plus précis de la manière suivante : 

Toutes les fois que l'on a entre les différentielles dct^ d^, dy la relation exprimée 

par la formule (14), Téquation (15^^ doit aussi être vérifiée. Il faut donc que l'on ait, 

pour toutes les valeurs possibles de ces différentielles : 



cos 2(1) d IjA + sin 2to> d t^j + ^ (tf ) 

^ r . . • *. I cos 2ti> rfA 4- fiin 2w rfB 4- r/H"l 

L ^2 l/Aco82(i> + B8in2w +HJ 



> étant un facteur fini qui peut dépendre de o). 
Changeons dans cette équation co en u) -f- ^> Elle deviendra : 

cos 2(0 ^(v) -f sin 2(0 <^(g) + ^(k) 

® i .,r , ' jt t cos2ù)rfA4-8in2forfB4-rfH-| 

= X' — cos (0 (fa — sm (0 rf* 4- „ ..-^ , , ^-^-^ ^^-r, • 

L 2 1/ A cos 2to -f- B sin 2(0+ H J 

En égalant les seconds membres des équations (1) et (2)« on aura donc : 

(a + V) d(acotitù + à sin (o) = (X' — X) d. [/A cos 2(o + B sin 2(o + H. 

Si da et dà n'étaient pas nuls, X serait différent de X', et en vertu de l'équation 

précédente, le radical 1/ A cos 2(o'-[-B sin 2(ô~4-1FI dépendrait seulement des deux 
variables a cos (o -4- ^ sin (o et (o. Par conséquent l'équation de la conique trajectoire 
contiendrait au plus deux constantes arbitraires a et l, ce qui est évidemment 
impossible. 
On est donc conduit à supposer : 

da = db = 0, 

et Ton obtient alors la seconde loi de la force, correspondante à Thypothèse dans 
laquelle l'équation (15) n'a pas lieu identiquement. 
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(aa;' + u'y* + n'z' + 2by: + 2*'i* + Sù'irjr} » 



(a. 



- by H 



- "f)' 



âOQt les seules qui puissent se réduire aux formée pr^édentes ponr le» 
mouvements s'effectuvit dsns chacun des plans passant par l'origins 
de la force et par conséquent les seules pour lesquelles la trajectoire 
soit toujours une conique. 

Le cas que nous avons écarté oii les trajectoires seraient des coni- 
ques passant k l'origine ne donnerait qu'une loi de la force comprise 
comme cas particulier dans la formule (b) et correspondante à l'h^po- 
th&ae i = 0, 



NOTE XIII 

SUR LE TAUTOGHRONISME QUAND ON A ÉGARD 

AU FROTTEMENT. 

Nous supposons qu^un point matériel, soumis à Faction de forces 
qui dépendent uniquement de la position de ce point, soit assujetti à 
se mouvoir sur une courbe plane et nous nous proposons de former 
réquation différentielle des courbes pour lesquelles le mouvement de 
ce point jouit de la propriété du tautochronisme quand on a égard au 
frottement. Nous suivrons pour cela la belle méthode donnée par 
M. Puiseux (Journal de Liouville^ t. IX, V^ série, p. 418). 

Lorsqu^un point se meut sur une courbe non polie on sait que, pour 
tenir compte du frottement, il faut ajouter aux forces connues qui 
agissent sur le mobile une force nouvelle dirigée en sens contraire de 
la vitesse et égale à la pression normale que le mobile exerce sur la 
courbe, multipliée par le coefficient f du frottement. L^application de 
cette règle générale va nous donner réquation différentielle du 
mouvement. 

Nous déterminerons la position du point mobile M sur la courbe par 
la longueur s de Tare OM compté à partir d^un point fixe de la 
courbe, cette longueur étant prise avec le signe + ou avec le signe — 
suivant qu^elle sera portée dans un sens déterminé ou dans le sens 
opposé. Si Ton attribue également un sens déterminé à la normale en 
à la courbe, la loi de continuité fera connaître le sens de la normale 
en M. Alors la force qui agit sur le mobile sera parfaitement déterminée, 
si Ton connaît pour chaque valeur de s sa composante tangentielle T et 
sa composante normale N, en grandeur et en signe. Donnons de même 
un signe au rayon de courbure; convenons de le regarder comme 
positif, si, C étant le centre de courbure relatif au point M, le sens 
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de CM est celui des longueurs positives comptées sur la normale en M ; 
et comme négatif, dans le cas contraire. Alors la pression du mobile 
sur la courbe sera à chaque instant : 

N -4- -, 

P 

V désignant la vitesse du mobile et p le rayon de courbure. Si Ton 
suppose que la vitesse v soit positive, c^est à dire que le mouvement ait 
lieu dans le sens des arcs croissants, alors, diaprés la règle que nous 
venons de rappeler, la force de frottement sera égale, en grandeur et 
en signe, à : 



et réquation différentielle du mouvement sera : 

Il faudrait changer /en — f ni le mouvement avait lieu en sens 
contraire. 

T et N étant par hypothèse des fonctions de s, on voit que Téqua- 
tion (1) est linéaire. Si Ton considère 9' comme Tinconnue, son 
intégrale sera donc de la forme : 

désignant la constante arbitraire et le temps sera donné par la 
quadrature : 



t 



=/ 



yG(f{s)-h^{s) 



Cette intégrale coïncide, aux notations près, avec celle de M. Puisoux. 
n suffirait de poser : 

ù (s) ds 

pour la ramener à celle qui a été 4M)nsidérée à la page 310 de ce 
volume» En appliquant le résultat de M. Puiseux, nous voyons 
que le mouvement ne jouira de la propriété du tautochronisme que 
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dans le cas où Tiotégrale qui donne le temps pourra être ramenée à 
la forme : 



(2) t 



r v'ds 

J |/a— P« 



P désignant une certaine fonction de s^ P' sa dérivée et A la constante 

arbitraire. On trouvera alors, en intégrant entre les limites et |/a 
pour P : 



(3) 



r\/^ dV %a 

t/o 1/a, — P« ^ 



En différentiant la formule (2), on aura pour Texpression de la 

vitesse : 

A— P« 



(4) a^v^ = 



P* 



Si Ton considère d*ailleurs le temps qui s'écoule entre le moment où 

la vitesse est nulle (p = Vh) et celui où le mobile arrive au point 
pour lequel on a P = 0, on voit, d'après la formule (3), que ce temps 
est indépendant de A ; et par conséquent le mouvement jouit bien de 
la propriété du tautochronisme. 

Lq poinl de tautochronisme P = est caractérisé, comme il fallait s'y 
attendre, par une propriété mécanique spéciale ; c'est celui pour lequel 
il y aurait équilibre, si le mobile y était placé sans vitesse initiale; 
le frottement ayant d'ailleurs la même valeur que dans le cas où il 
y a mouvement. 

Exprimons que la valeur (4) de 9' satisfait, quelle que soit la 
constante A, à l'équation différentielle (1); nous aurons les deux 
équations : 

(o) \ p 

Pour intégrer la première, introduisons comme nouvelle variable 
l'angle u) que fait la tangente à la courbe avec l'axe des x. On aura 
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comme on sait : 

^'-^ 
— = tf (I), 

P 
et la première des équations (3) nous donnera : 

P' = e^^. 

On reconnaîtra aisément quMl est inutile d^introduire une constante 
arbitraire : 
Portons cette valeur de P' dans la seconde équation (5), nous aurons : 

P = a'e^ (/N — T), 

et en différentiant les deux membres de cette équation : 

(«) ^ = A/'N-T) + ^(/N-T). 

C^est réq;iation différentielle de la courbe cherchée que Ton peut aussi 
mettre sous la forme : 

J «/» = d [«/«- (jfH - T)]. 

Nous allons faire deux applications. Supposons d^abord que la force 
qui agit sur le mobile soit la pesanteur et que Taxe des y ait été pris 
vertical ; on aura : 

N = ^ cos 0) T == — ^ sîn (»), 
et l'équation (6) nous donnera : 

(7) J.=0{1+ n C08 0). 

Cette équation est de la même forme que dans le cas ou il n*j a pas 
frottement. Nous pouvons donc énoncer la proposition suivante : 

La cycloïde est la seule courbe plane qui jouisse de la propriété du 
tautochronisme par rapport au mouvement d*un point pesant, quand on Uent 
compte du /Sottement, 

L'équation (7) ne contenant que le carré de f, le tautochronisme aura 
lieu quand le mouvement se fera dans les deux sens. Il nous semble 
intéressant d'étudier les diverses circonstances do ce mouvement. 
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Considérons une cycloïde dont la base AB soit horizontale, la 
convexité de la cycloïde étant dirigée vers le bas. Soient M, M' les 
deux points, placés sur une même horizontale, où la normale à la 
cycloïde fait avec la verticale un angle égal à Tangle de frottement. La 
cycloïde se trouve partagée en trois arcs A M, MM', MB'. Si le point 
pesant est placé sans vitesse initiale en un point quelconque de 
Tare MM', il y demeurera en équilibre, car son poids fait avec la 
normale à la courbe un angle inférieur ou au plus égal à Tangle de 
frottement. Si le point pesant est placé sans vitesse en un point 
quelconque m de A M, il se mettra en mouvement; le point de 
tautochronisme étant M, il parviendra toujours à ce point dans un 
même temps T, puis il s^en écartera et sa vitesse redeviendra nulle 
au bout d^un second intervalle de temps égal au premier. Si à ce 
moment il est encore sur Tare M M' , il demeurera indéfiniment au repos. 
Si au contraire il a dépassé le point M' et se trouve sur Tare M' B en 
un point m! évidemment moins élevé que m, il prendra un mouvement 
en sens contraire dans lequel le point de tautochronisme fie sera plus 
le point M, mais le point M' ; enfin au bout d^un nombre plus ou moins 
grand d^oscillations de durée égale, il finira par s^arrêter entre M 
et M'. 

DVne manière plus générale, étudions le cas ou le point est soumis 
à une force centrale. Si Ton considère la courbe sur laquelle le 
mobilie est assujetti à se mouvoir comme Tenveloppe de la droite : 

ar sin G) — y cos w = «^ (o)), 

on trouvera aisément qu^en appelant r la distance à Torigîne des 
coordonnées, placée au centre attirant, et en désignant par r<f{r) la loi 
de la force on a : 



N = ç (r) .»^ (w), p = ^ (co) + il^' (to). 



L*équation (6) deviendra : 



Après avoir remplacé rpar sa valeur» on aura une équation du second 
ordre en tj; dont Tintégration parait difficile. 
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Mais si Tattraction est proportionnelle à la distance, 9 (r) sera une 
constante b et Téquation deviendra : 



ou : 



y(* + l)=*(*r-^) 



Cette équation est encore de même forme que dans le cas oîi il n'y a 
pas frottement. Donc : 

Les seules courbes planes qui soient tautochrones pour des forces centrales 
proportionnelles à la distance lorsqu^on tient compte du/tottement, sont celles 
qui ont été étudiées par M. Pulseux {}) et qui sont tautochrones dans le cas 
oU il n'y a pas defi*ottement. 

Ici encore Téquation différentielle ne contient que le Carré du coeffi- 
cient de frottement, ce qui donnera des conséquences analogues à celles 
que nous avons développées pour la cjcioïde. 

En terminant, nous signalerons un élégant article de M. Haton de 
La Goupillière {Journal de Liouvtlle, t. XIII, 2® série, p. 304) dans 
lequel il est démontré que Tépicycloïde et les autres courbes 
trouvées par M. Puiseux sont les seules pour lesquelles la loi de 
la force soit comprise dans la formule générale de Lagrange relative 
au tautochronisme. Mais, comme le fait bien justement remarquer 
M. Haton de La Goupillière, la formule de Lagrapge, qui contient des 
fonctions arbitraires d^une seule variable, est bien loin de donner la 
solution générale du problème du tautochronisme, et il résulte des 
remarques de M. Bertrand que la formule qui doit remplacer celle de 
Lagrange contiendra dans son expression une fonction arbitraire de 
deux variables. La recherche que nous avons entreprise n'était donc 
pas inutile. 

Nous ferons d'ailleurs remarquer que la méthode suivie pourrait 
encore s'appliquer sans modification, si Ton introduisait une résistance 
du milieu, proportionnelle au carré de la vitesse. 

(t) Voir la page 326 do ce volume. 

FIN DU TOME PHEMIER. 
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